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© Vorrichtung und Verfahren zum Bedienen von Automatisierungskomponenten 
® Die Bedienung von Automatisierungskomponenten 

soli komfortabler gestaltet werden. Daher werden allge- 

mein verfugbare IT-Gerate, z. B. PDA oder Mobilfunktele- 

fone, als Einfach-HMI (Human-Machine-lnterface) ver- 

wendet. Hierbei kann dem Bediener die nachstgelegene 

Automatisierungskomponente visuell angezeigt werden. 

Das Abarbeiten von Umrustprozessen oder Servicerouti- 

nen kann durch Workflows gesteuert werden. Ferner kon- 

nen personenbezogene oder geratespezifische Zugangs- 

rechte vergeben werden. 
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Beschreibung 

|0001 1 Die vorlicgendc Iirlindung belrilVl eine Vorrieh- 
lung und ein Vcrfahren zum Bedienen und/oder Beobachlen 
von Aulomalisierungskomponenten mil eincr Komniunika- 
lionseinrichlung zurDalenkommunikalion mil den Auloma- 
lisicrungskoniponenien insbesonderc ilbcr Funk und einer 
Dalenvcrarbcitungseinrichtung z,ur Verarbeilung der emp- 
fangenen und /.u sendenden Daien. 

1 0002 1 Komplelle Sleuerungen werden in Engineeringsy- 
slemen projekliert und programmicri. fn einzelncn linginee- 
ringschrillcn werden SleuerungsgrdBen parameirieri und 
vcrkntipfl. Die daraus enlslelienden Projckle cinschlieBlich 
der Programme, Konfiguralionen, Bildcr, Bcdien- und Be- 
obachlungsvariablen etc.. werden in der Regel in der Auto- 
malisierungskomponcnte. d. h. in der Sleuerung oder in dem 
Anlrieb, hinterlegt. 

10003) Viellach sind Bcdien- bzw. HMI-Geraie (llunian- 
Machine-lntcrface) vorgesehen, mil denen die Sleuerungen 
anwenderfreundlich bedieni werden konnen. Die IIMI-Ge- 
riile dienen dabci zur Visualisierung und Einslellung von re- 
lcvanlen SieuerungsgroBen. 

|0004] IIMI-Geraie konnen fesi mil der Steuerung vcr- 
bunden oder aber auch mobil sein. Ublieherweise sind sic 
als proprietiire Gerale ausgefiihn und werden vom I-rsleller 
der Syslemsofiware angehoten. Dariiber hinaus werden aber 
auch heispielsweise Notebooks oder Standard-PCs als IIMI- 
Ccrale verwendel, die an das Dalennelz angeschlossen wer- 
den, mil dem die Aulomaiisierungskomponenie verbunden 

[0005] Dariiber hinaus isi es hckannl, Ilandys als Stormel- 
der fUr Aulomalisicrungskomponcnicn einzuscizen. Dabci 
werden heispielsweise SMS-Kurznachrichlcn an den Bcsil- 
zcr des Ilandys gcschicki, wenn ein Storfall vorliegt. 
|0006| Die Aufgabe der vorliegenden lirfindung besteht 
darin, das Bedienen von Auiomatisierungskomponenien, 
insbesondere Sleuerungen und Anlriebe, (lurch mobile Be- 
diengeraie komfortabler zu geslalien. 
10007] ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe gelosl (lurch 
cine Vorrichlung zum Bedienen und/oder Beobaehlcn von 
Autoinatisierungskomponcnten mil einer Kommunikalions- 
einrichlung zur Dalenkorumunikalion mit den Automalisie- 
rungskoniponenlen insbesonderc iiber Funk und einer Da- 
lenverarbeilungseinrichlung zur Verarbeilung der empfan- 
genen und zu sendenden Daien, wobei die Vorrichlung cin 
Mobilfunktelefon, ein Pcrsdnlicher Digiialer Assistenl oder 
ein Iragbarer Computer isl. 

f0008] Ferner wird die Aufgabe gelosl durch eine Vorrich- 
lung zum Bedienen und/oder Beobachlen von Aulomalisie- 
rungskomponenten mil einer Komniunikalionseinrichlung 
zur Dalenkorumunikalion mil den Automalisierungskompo- 
nenien insbesonderc iiher Funk und einer Datenverarbei- 
lungseinrichtung zur Verarbeilung der empfangenen und zu 
sendenden Daien, wobei cine Aulorisierungseinrichlung 
zum Erfassen von Bedieneridcniifikaiionsinlbrmalion von 
einem Bediener zur Feslstcllung von (lessen Auiorisierung 
zur Bedienung der Aulomalisicrungskomponenten vorgese- 
hen isl oder mil der Dalenverarbeilungseinrichlung die von 
den Auiomatisierungskomponenien empfangenen Daien 
hinsichtlich der raumlichen Enlfernung der jewel ligen Aulo- 
maiisierungskomponenie von dem Standorl der Vorrichtung 
auswertbar sind, so dass eine nachstgelegenc Automalisic- 
rungskomponente erkennbar isl. 

[0009] Dariiber hinaus wird die oben genanntc Aufgabe 
gelosl durch eine Vorrichlung zum Bedienen und/oder Be- 
obachten von Auiomatisierungskomponenien mil einer 
Komniunikalionseinrichlung zur Datenkommunikalion mil 
den Aulomalisierungskomponenten insbesondere iiber Funk 
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und einer Dalenverarbeilungseinrichlung zur Verarbeilung 
der empfangenen und zu sendenden Daien, wobei mil der 
Dalenverarbeilungseinrichlung Workflows ("Or Inbelrieb- 
nahme, Umriistung und/oder Service von den Aulomalisie- 
5 rungskomponenien und/oder einem exlerncn Server abruf- 
bar und/oder abarbeilbar sind. 

1 0010 1 Die enisprechenden erlindungsgcmaBcn Vcrfahrcn 
linden sich in den Ansprtichen 12, 16 und 19. Vorleilhafle 
Wciterbildungen der lirfindung ergeben sich aus den Unler- 
10 ansprtichen. 

100111 Besondcre Voneile der vorliegenden lirfindung be- 
stehen darin. dass keine proprielaren liinl ach-I IMI-Gcralc 
mehr nolwendig sind, sondcrn kommerziell verfugbare Gc- 
raMe, wie Mobilfunklelefone oder PDAs (Personal Digital 
IS Assistenl) als Iiinfach-IIMl-Gcrale fur Auiomatisierungs- 
komponenien cingeselzl werden konnen. Mil derartigen Gc- 
riilcn kann in einer Anlage die nachsle Station angczeigl, 
Workllows heispielsweise Ilir das Maschinenimiriisicn ab- 
gearbeilel und Zugriffsrechte fiir Bediener und Bediengeriiie 
20 vergeben werden. 

[00121 Die vorlicgendc lirfindung wird nun anhand der 
heigcl'iiglen Zeichnung naher erlauterl, die den prinzipiellen 
Wirkungszusammenhang zwischen mobileni IIMl-Gerat, 
Aulomalisierungskomponcnicn. zcnlralcm Server und Be- 
25 diener zeigl. 

|0013| Das nachfolgcnd beschriebene Ausluhrungsbei- 
spiel siclll eine bevorzugle Ausfiihrungsl'orm der vorliegen- 
den lirfindung dar. 

1 0014] Die Figur zeigl den prinzipiellen Signalllussplan 
«) von Aulomalisierungskomponenten AK|, AK ? , AK 3 . . . . 
AKj, die von einem ITMl-Gcral I1MT angesicuerl werden. 
Ein Bediener B benulzt das HMl-Geriil. urn die Automat i- 
sierungskoniponenlcn in Bctrieb zu nehnien, Einslellungcn 
vorzunehmen, oder die Sleuerungen zu warien. Das I1MI- 
35 Geral kann zusaizliche Infonnaiionen von einem oder meh- 

reren Anlagenservern AS'i AS rt beziehen. Der Anlagen- 

server kann als eigensiandiger Server in dem MMI-Gerai 
oder in der Auioniaiisierungskomponcnte liegen, Derartige 
Infonnaiionen wiiren heispielsweise Daien, Workflows oder 
40 Ixigfilcs furdieProlokollierung. 

|0015] Tm Rahmen dicser Beschreibung wird unler dem 
HMJ-Geral insbesonderc cin Einfach-IIMI zur Nuty.ung fur 
heispielsweise folgende Funktioncn versianden: 

45 a) Inbelriebnahme-Punklioncn 

[0016] Die Inbelriebnahme der Sleuerung oder des An- 
lricbs erfordert die prinzipielle Einslcllung und Anpassung 
eines Sleuerungsprogramms fiir/an die Maschinc. Die wci- 
50 lerc Funktion der Applikationsinbelriebnahmc erfordert ma- 
schinenspezifische Einslellungen bzw. Adaplionen an die je- 
weilige Maschine. worunier auch die Einslellung lechnolo- 
gischer GroBen lallt. 

55 b) Produklionsbelrieb 

|0017] Wahrend des Produktionsbeiriebs isl die Rezeptur- 
verwallung und ggf. ein Rezepturwechsel nolwendig. 
Hierzu isl heispielsweise das Produki, die Sliickzahl, der 
60 Produklionslakl und weilere Produkteigenschaflen einzu- 
sicllen. Ferner sollle wahrend des Produklionsbelriebs ein 
Formaiwechsel moglich sein, mil dem Einslellungen von 
MaschincngroBcn, die fiir den Auflrag relevant sind, flexibel 
geslallel werden konnen. Eine auBerordenllieh wichtige 
55 Funklion wahrend des laufenden Belriehs isi die optische 
bzw. graphische Darsicllung von Qualilalsdaten (xier Pro- 
duktionsdalen zur 1 jberwachung. 
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c) Servicefall 

10018] Im Falle cincr Siorung sollte auch das liinfach- 
IIMI in dcr Lagc scin, in einem gcwissen MaB Servicedalcn 
anzuzeigen, datnil die Slorungen, ohne lief in das Runlime- 
sysiem cincr Auiomalisierungskomponcnle einsteigcn zu 
niusscn. zielgeriehiei behoben warden konnen. 
|0019| Das Iiinfach-IIMl isl voneilhaflerweise mobil. 
Dies selzl eine I-unkverbimlung odereine Kabelverbindung 
bcispiclswcisc zu eineni Iniranel voraus. liin derartiges mo- 
biles IIMMicrai sielll hcispiclswcisc fin Noiebook dar. (las 
an das lmrancl cincr Anlagc angcschlossen wird. Tlier/.u 
konnen bcispiclsweisc Plug & Play-Kabelverbindungen 
zwischen dem mobilen Geriil und dcr Auioinarisicmngs- 
komponcme verwendel. werden. 

[0020| Alternaliv kann die Vcrbindung zwischen Einfach- 
1IMI und Auioinaiisierungskomponenlc uber Funk aufge- 
baui werden. In diesctri Zusammenhang isl auch eine Funk- 
verbindung denkbar zu cincr Slalion, die liber cine Komniu- 
nikalionsschnillslelle mil eincr oder mchrcren Auiomaiisic- 
rungskomponentcn verbunden isl. Leistungslahigc Tele- 
kotnmunikalionsanlagen, z. B. UMTS-Systcme zur (Jberlra- 
gung von Mullimedianachrichten. sind besonders geeignet, 
urn eine hohc Funkiionaliliil des liinrach-IIMis bcreitzustel- 
Icn. In die Auioiiialisierungskomponenle kann Serverfunk- 
lionalital inlcgricrl werden. So kann die Auiomalisierungs- 
komponcnle beispielswcise als Webserver odcr UMTS-Ser- 
ver dicnen. Darubcr hinaus kann cin iiberlagener Webserver 
fur mehrere Aulomatisierungskomponcnien eingesetzl wer- 
den, 

100211 Das Einfaoh-HMI-Geritl kann erfindungsgemaB 
cin Mobilfunktelefon bzw. Handy scin. Mil dem Mobilfunk- 
iclclbn lassl sich die Auioiiialisierungskomponenle anwah- 
Icn und automaiisch eine Verbindung aufbauen. Im UMTS- 
Iietrieb konnen so komplcxe Multimedianachricluen ausge- 
lauschl werden. 

[00221 Palls eine Anlagc mehrere Steuerungen und An- 
iriebc umfassi, isl es fur das Serviccpersonal unicr Umstan- 
den sehr aufwendig. sich in eine bcslimmte Auiomalisie- 
rungskomponcnle einzuwahlcn. Dahcr werden dem Nutzcr 
alle fur ihn relevanlcn Aulomatisierungskomponenlcn auf 
dcr Anzcigc des Mobilfunklelcfons durch Symbolc. Kurz- 
begriffe cxier -nummem symbolisierl. Der Bcnulzcr kann 
dann in die auf dem Handy visualisierte Aulomalisierungs- 
komponenle browsen, sofem cin geeigneter Browser in das 
Handy geladen wurdc. 

[0023] Die Visualisierung dcr relevanien Auiomalisie- 
rungskomponenten kann dahingehend verfeinen werden. 
dass deni Bediener auf dem Handy die raumlich nachslgele- 
gene Automatisicrungskomponenlc auf dem Handy bzw. 
Mobil Device graphisch angezcigl wird. Dies kann bei- 
spielswcise dadurch eri'olgen, dass das Symbol der niichst- 
gelegenen Auiomalisierungskomponcnle groBcr, blinkcnd 
cxier andersfarbig dargeslclll wird. Das Mcssen der raumli- 
chen Enlfernung zwischen der Aulomaiisierungskompo- 
neme und dem Handy bzw. mobilen HMI-Geriil kann durch 
cin GPS-Syslem. Laufzeitbcsiimrnung oder Signalschwa- 
chung crfolgen. Der Voneil der Bestiininung dcr nachslgele- 
genen Auiomalisierungskomponcnle liegl darin, dass bei- 
spielswcise cin Servicemann soforl erkennen kann, vor wel- 
cher der angezeiglen Automalisierungskomponenlen er sich 
befindet. 

|0024] Kine Ausluhrungslbrm der vorliegenden Erlindung 
ermoglichl <!ie Unterslulzung der Eunklionen bei Inbelrieb- 
nahmc, Produklionshclrieb und Servicefall durch ein Work- 
How-Managemcnl. Dadurch werden zwischen dem Ejnfach- 
HMr und der Auiomalisierungskomponcnle Eunklionen 
halbauioniatisch oder automaiisch ausgefuhrt. Ein Pali einer 
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autoniatisch.cn Workflowsteuerung wiire eine Applikalions- 
inbetriebnaliinc von mchreren gleichartigen Aulomatisie- 
rungskomponenlcn, wobei die maschinenspczilischcn Ein- 
slellungen beispielswcise per Knopfdruck crfolgen. 
5 |0025] liin Beispiel cincr halbauiomaiischcn Workllow- 
Slcuerung ware das Umrijslen fiir cine neue Maschine oder 
cinen ncucn Auflrag. In beiden Fallen wiirde der Bediener 
angeleilel werden, sich die cinsehliigigen Daicn von eineni 
spcziell vorgeschen Server hcrunierzuladen und enlspre- 
H) chend vorgegebener Anwcisungcn in der Maschine zu in- 
siallieren. 

|0026| Der Einsalz von Workflows eigne! sich auch fiir 
den Servicefall. wenn beispielswcise vordclinicrlc Service - 
roulinen zu durehlaufen sind. 
15 |()0271 Dcr Workflow kann durch die Auiomalisierungs- 
komponcnle, d. h. durch die Slcuerung odcr den Antricb 
bzw. in der Maschine oder durch cinen weilcrcn Server vor- 
gegeben werden. 

10028] Eine weiterc criindungsgemiiBe Ausfuhrungsforni 
20 heslehi darin, an dem mobilen HMI-Geral personcnspc/.ili- 
sche Einsiellungen vorzunchmen. In dieseni Zusammen- 
hang konnen Zugriffsrechic an der Slcuerung zur Erhohung 
dcr Sichcrheil vergeben werden. lane Varianie beslehl darin, 
die Rechle an das Bcdiengeral zu koppcln, wobei die Zu- 
25 gangsrechle zu der Maschine uber das Iiinluch-IIMI-Geral 
gesteuert werden. Dahci kann das HMI-Geral mil der Auto- 
malisierungskomponenie bcispiclsweisc im Ilandshake- 
Vcrfahrcn /.ugangscodes auslauschen und somil die Auiori- 
sierung des Bedicngcrats feslslellcn. Die Uberpriifung der 
M) Zugangsrechte kann auch durch cinen Workflow gcslcucrl 

I0029J Wenn sich dcr Bediener gcgenuber dem IIMT-Gc- 
rat beispielswcise durch eine PIN-Nunimcr kcnnllich macht, 
kann das IIMl-Gcrat hicraus Benulzerrcchle ablcilcn. Dcm- 

35 enisprechend kann konirollicrt werden, wclchcr Benutzer 
welche Anderungen an dcr Slcuerung vornehmcn darf. Dar- 
iiber hinaus kann, wenn das HMI-Geral den Benutzer cr- 
kannl hai, eine personenspezifischc Defaulteinslellung im 
User-Inierfacc vorgenommen werden. 

40 |0030[ ErfindungsgemaB zcichncl sich ein mobiles HMI- 
Geral durch eine oder mehrere dcr folgenden Eigenschaflen 
aus: 

das Geriil kann uber Funk- odcr Kabelverbindung 
45 (z. B. Ethernet) an Auiomalisierungskomponcnle ge- 
koppell werden; 
das Geriil hal optional Verbindung zu weiieren Ser- 

das Geriil enthkll Mechanismen zur Geratcidcniili- 
50 kation; 

das Geriil enlhall Mechanismen zur Bcnulzcridcnii- 

fikation. 

10031] Zusammenfasscnd sielll ein erfindungsgemaBes 
55 mobiles HMI-Geral folgende Eunklionen bereil: 

Inbetriebnahme-Punklionen fur die Automausie- 
rungskomponente; 

Inbetriebnahme der Sleuerung oder des Antriebs; 
60 - Applikalionsinbelriebnahme (.maschinenspezilische 
liinslellungcn bzw. Adaption an jeweiligc Maschine); 
- Nulxung im Produklionshclrieb dcr Maschine; 

Rezepturvenvallung und Rezcpiurwechsel (Auf- 
iragsdalcn: SlUckzahl. Qualilal. weilere Produkleigen- 
65 schaften); 

F'onnalwechscl (Einslellung von MaschinengroBen, 
die fiir den Auflrag relevanl sind); 

Darstellung von Qualitaisdatcn cxier Produklionsda- 
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Servicefall; 
Scrviceanzcigen: 

Workflowmanagemeni fur Inbclriebnahme, Produk- 
lionsbetricb (Rezcpiurverwaltung) unci Service. 5 

100321 Die Maschinen- b/.w. die Applikalionsinbelrieb- 
naluue und/oder die Maschinenumriisiung und/oder Service 
kann durch gcfuhrlc Bedienung mil Workflows erlblgen. 
Dabei sind Iblgende Kchrillc und Merkmale denkbar: 10 

die Sleuerung rufi itn Produklionsheirieb Umriisier 
an (ich brauche ncue Dalen) Workflow Maschine; 

der Workflow isl auf der Sleuerung oder auf dera ex- 
lemen Server hinierlegl; is 

die Sleuerung oder der Maschinen bediener rufi den 
Workflow ab; 

der Maschinenbediener fiihrl cine Tiiligkeil gemaK 
dent Workflow aus; 

der Maschinenbediener sleuerl/bearbeilel den Work- 20 
(low durch cnlsprechende Quiuierungen; 

der abgearbeileie Workflow kann proiokollierl wer- 
den (Sleuerung-AScrvcr). 

|0033] Die erfindungsgematSe Idenlilikalion und Visuali- 25 
sierung von Aulonialisierungskomponenien in einer indu- 
striellen Anlage uml'asst zusammenfassend einen oder meh- 
rcre der folgenden Scliritle: 

auiornalischer Verbindungsaufbau /wischen Aulo- (0 
niaiisierungskoniponenie und mobiiem Genii; 

Visualisierung der niumlich niichsigelegenen Aulo- 
nialisierungskomponenien auf dem mobilcn Gerai 
Visualisierung kann durch ein graphisclies Symbol 
oderTcxl erfolgen; is 

Visualisierung der fur einen Nulzcr relevanten Aulo- 
matisierungskomponcnlen (z. B. fur einen Servicc- 
mann in einer Anlage); 

Browsen in die auf dem Handy visualisierlc Auio- 
nialisierungskomponenle. 40 

[0034] In vorieilhafter Weise wird die autorisierre Bedie- 
nung von Aulonialisierungskomponenien durch einen oder 
mehrercn der folgenden Schritte sichcrgeslclll: 

45 

Personalisierung von mobilen HMI-Geralen (Bin- 
dung von Bedienrechten an Gerai); 

das Gerai erkennl den Benuizer (Benutzeridentifika- 
lion durch Gerai), z. B. Passwon. Dongle, Memory- 
Card wie MMC-Card, Fingcrabdruck; so 

das Gerai ha! Zugang/Zugriff auf die Sleuerung und 
optional auf einen exlemen Server. 

|0035| In jedem Fall erweisl sich die Nutzung der allge- 
mein verfug'baren IT-Geraic, /.. B. PDA, ITandys, PalmTops, 55 
etc. oder sonsliger mobiler IT-Gerate als Binfach-HMI fur 
Aulonialisierungskomponenien wie Sleuerungen und An- 
iriebe als vorteilhafl. 

Patenlanspruche «> 

I. Vorrichlung zum Bedienen und/oder Beobachten 
von Automatisierungskomponenien mil 
einer Kommunikalionseinrichlung zur Datenkommu- 
nikalion mil den Aulonialisierungskomponenien insbe- 65 
sondere tiber Funk und 

einer Dalen verarbeilungseinrichtung zur Verarbeiiung 
der empfangenen und zu sendenden Dalen, 



dadurch gekennzeiehnel, dass die Vorrichlung ein 
Mobilfunkielefon, ein Personlicher Digilaler Assislenl 
oder ein tragbarer Compuler isl. 

2. Vorrichlung nach Anspruch 1, wobei mil der Dalen- 
verarbeilungseinrichtung die von den Aulontatisie- 
rungskomponenien empfangenen Dalen hinsichllich 
der raumlichen Fnifcrnung der jeweiligen Aulomali- 
sierungskomponenle von dem Slandort der Vorrich- 
lung auswerlbar sind, so dass cine nachslgelegcne Au- 
lomalisicrtingskoniponenle erkennbar isl. 

3. Vorrichlung nach Anspruch 1 oder 2. mil einer Vi- 
sualisierungseinrichtung zur Visualisierung von Aulo- 
maiisierungskoinponenlen. die mil der Vorrichlung in 
Dalenkommunikalion siehen, mil den Aulonialisie- 
rungskomponenien jeweils eindeulig zugcordneien 
Symbolen oderTcxicn. 

4. Vorrichlung nach Anspruch 2 oder 3. wobei die 
nachslgelegcne Aulomalisierungskomponenle (lurch 
vorbeslinuriie Symbolik oder Ilervorhebung visuali- 
sicrbar isl. 

5. Vorrichlung nach ein em der Anspriiche 1 bis 4, wo- 
bei mil der Kominunikalions- und Daicnverarbeilungs- 
einrichiung Muhimedianachrichten verarbeilbar und 
iihertragbar sind. 

6. Vorrichlung nach dem OberbegrilT von Anspruch I. 
gekennzeiehnel durch eine Aulorisierungseinrichlung 
zum Erfassen von Bediencridenlifikalionsinfoniialion 
von einem Bediener zur Feslstellung von dessen Auto- 
risierung zur Bedienung der Aulomaiisierungskompo- 

7. Vorrichlung nach dem Obcrbcgriff von Anspruch 1 
otier nach Anspruch 6, wobei mil der Aulorisierungs- 
einrichlung Bediengeraiidentifikalionsinfoniiation an 
die Aulonialisierungskomponenien und/oder an ex- 
leme Server versendbar isl, so dass die Auiomatisie- 
rungskomponenien und/oder die exlemen Server die 
Aulorisierung der Vorrichlung zum Bedienen priifen 
konnen. 

8. Vorrichlung nach Anspruch 6 oder 7, wobei die Bc- 
dicneridcnlifikaiionsinformalion aus einem Passworl, 
einer PIN. einem Dongle, einer Memory-Card und/ 
oder einem Fingerabdruck erfassbar isl. 

9. Vorrichlung nach dem OberbegrilT von Anspruch I, 
dadurch gekennzeiehnel, dass mil der Dalenvcrarbei- 
lungseinrichlung Workflows fur Inbelriehnahme, Um- 
rustung und/oder Service von den Aulonialisierungs- 
komponenien und/oder einem exlcrnen Server abrufbar 
und/oder abarbeiibar sind. 

10. Vorrichlung nach Anspruch 9 mil einer Anzeige- 
cinnchtung zur opiischen Funning cincs Bedieners bei 
der Abarbeilung eines Workflows. 

11. Vorrichlung nach Anspruch 9 oder 10 mil einer 
Fin-/Ausgabecinrichtung zur Steuerung und/oder Be- 
arbeilung eines Workflows durch den Bediener. 

12. Verfahren zum Bedienen und/oder Beobachten 
von Aulonialisierungskomponenien durch 
Kommunizieren von Dalen mil den Aulonialisierungs- 
komponenien insbesondere liber Funk und 
Verarbeilen der empfangenen und zu sendenden Dalen. 
dadurch gekennzeiehnel, dass von den Aulonialisie- 
rungskomponenien empfangene Dalen hinsichllich der 
raumlichen linlfernung der jeweiligen Automalisie- 
rungskomponentc von einem Bedienslandon ausge- 
wenel werden, so dass eine nachslgelegcne Aulomali- 
sierungskomponenle erkennbar isl. 

13. Verfahren nach Anspruch 12. wobei Aulonialisie- 
rungskomponenien, mil denen Datcnkommunikation 
beslehl, mit jeweils eindeulig zugcordneien Symbolen 
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odcr Tcxlen visuahsicrt wcrden. 

14. Verfahren nach Anspruch 12 odcr 13, wobci die 
nachstgelegene Aulomalisierungskomponenle durch 
vorbesliniinic Symbolik oder Ilervorhebung visuali- 
sicrl wird. S 

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 12 bis 14. 
wobci die Dalen /.um Koimiiuni/.ieren und Verarbeilen 
Mullinicdianachrichien sind. 

16. Verfahren nach dem OberbegrilT von Anspruch 12, 
gckenn/cichncl durch lirfassen von Bedieneridentili- 10 
kaiionsinfornialion von einem Bediener zur T-'eslsiel- 
lung von dessen Aulorisierung /.ur Bedienung der Au- 
lomulisierungskomponenlen. 

17. Verfahren nach dem OberbegrilT von Anspruch 12 
odcr nach Anspruch 16, wobci das Kommuni/ieren ein 15 
Senden von Ikdiengeraiidenlilikalionsinlbrmalion an 
die Aulomaiisicrungskomponenten und/oder an e.\- 
lerne Server umfassl. so dass die Aulomatisienings- 
komponenten und/oder die exlernen Server die Aulori- 
sierung y.um Iiedicncn prOl'cn konnen. 20 

18. Verfahren nach Anspruch 16 oder 17, wobci die 
Bedieneridenlihkalionsinformaiion aus einem Pass- 
word einer PIN. einem Dongle, eincr Memory-Card 
und/oder einem Fingerabdruck erfassi wird. 

1 9. Verfahren nach dem OberbegrilT von Anspruch 1 2. 25 
dadurch gekenn/eichncl. dass Workflows fur Inhelrieb- 
nahmc, Uinrilsiung und/oder Service von den Auloma- 
iisicrungskomponenten und/oder einem exlernen Ser- 
ver abgerufen und/oder abgearneilei werden. 

20. Verfahren nach Anspruch 19, wobei ein Bediener :«) 
bei der Abarbeitung eines Workflows insbesondere op- 
lisch gefuhn wird. 

21 . Verfahren nach Anspruch 1 9 odcr 20, wobci Work- 
Hows durch einen Bediener gesleuert und/oder bearbei- 

lei werden. & 

22. Verfahren nach Anspruch 19, wobei die durch den 
Bediener durchgefiihrten Arbeitsschritie proiokollieri 
werden. 
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Die folgenden Angabsn sind den vom Anmelder eingereichten U 

J) Verfahren und Vorrichtung zum Uberwachen eines Arbeitsvorganges 

r) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung und ein Verfah- 
ren zum Uberwachen wenigstens eines Arbeitsvorganges 
mit mindestens einem beweglichen Datenaufnahrnegerat 
(2), welches einen digitalen Datenspeicher und eine auto- 
matische Positionsbestimmungsvorrichtung aufweist, 
und mit einer zentralen Datenverarbeitungsvorrichtung 

(1) , welche eine Schnittstelle zum Datenaufnahrnegerat 

(2) aufweist. 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, die beschrie- f n i Y | 
bene Vorrichtung derart weiterzubilden, daG sie auf die C 
Ausfiihrung des Arbeitsvorgangs EinfluU nehmen kann. 
Ferner ist es Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren zum 
Uberwachen wenigstens eines Arbeitsvorgangs zu schaf- 
fen, mit dem auf diesen Arbeitsvorgang EinfluK genom- 

men werden kann. I_ I j j 

Diese Aufgabe wird dadurch gelost, dafj das bewegiiche 
Datenaufnahrnegerat (2) eine Daten-Ausgabevorrichtung 
und Ausgabesteuerungsmittel aufweist, wobei die Aus- 
gabesteuerungsmittel in Abhangigkeit von den Positions- 
daten der Positionsbestimmungsvorrichtung aus dem di- 
gitalen Datenspeicher Daten abruft, welche einen den Po- 
sitiondaten zugeordneten Arbeitsvorgang betreffen und 
diese an die Daten-Ausgabevorrichtung weiterleiten. 
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Beschrcibung 

|0()01 1 Die Hrfindung belril'fl einc Vorriclnung zum Uber- 
wachen wenigsiei ines Arbeil orgai es mil mindeslens 
cineni beweglichen Dalcnaufnuhmegcrat. welches einen di- 
gitalen Daienspeicher und einc aulomalische Posilionsbe- 
stimiiiungsvorricblung aut'wcisi. und mil einer zenlralen Da- 
lenverarbeilungsvorrichtung, welchc cine Schnitlsielle zum 
Daienaufnahmegeral aufweisl. 

|0002 1 Hine deranige Vorrichiung isl beispielsweise be- 
kannl aus der deutschen Paientanmeldung 
DK43 31 374 Al. Hicr wird einc Kinrichiung zur Tirfas- 
sung, Speicherung und Auswertung der Dalcn wenigsicns 
cincs Arbeilsvorgangs beschrieben. Tn Abwcichung von iib- 
lichen Slechuhren, mil denen Wachpersonal an versehiede- 
ncn Slellcn seine Anwcscnhcil dokumenlierl und den ord- 
nungsgeniiiBcn Uberwachungsablauf besliiligl. soli die Tiin- 
richlung aus der genannlen Druckschril'l das vollstandige 
Uberwachcn unler F.inschluB einer l ; ahrslrccke zwischen 
den Kontrollort.cn ermoglichen. ohne zusalzliche und auf- 
wendige Auswertearbeil naeb sich zu Ziehen. 
|0003] llicrfiir wird die Inslallation cincs Dalengebers in 
eincm Fahrzcug vorgcschlagcn, der mil dem Daienaufnah- 
megeral gekoppell werden kann. Dadurch werden gemiiB 
der genannlen Druckschril'l nichl nur die Anwcsenheiisda- 
len aufgenommen, sondern auch die Fahrzeugdalen, d. h. 
die Dalen iiber die gel'ahrene Fahrstrecke, Fahrdaucr etc. 
[0004 1 Nachteil der bckannten liinrichlung isl die Talsa- 
chc. dali diesc nur passiv der Uherwachung des Arbeilsvor- 
ganges dienl, ohne auf" diesen FinfluB nehmen zu kfinnen. 
[ 0005 1 Aufgabc der vorliegenden Frlindung isl es, die be- 
schriebenc Vorrichiung derail weiierzubiiden, dafi sie auf 
die Ausfuhrung des Arbeilsvorgangs HinfluB nehmen kann. 
Ferner isi es Aufgabe der Frfindung. ein Verfahren zum 
Uberwachcn wenigsiens eines Arbeilsvorgangs zu schaffen, 
mil dem auf diesen Arbeilsvorgang EinlluB gcnornnien wer- 
den kann. 

[0006] Bc/.iiglich der Vorrichiung wird die Aufgabe crfin- 
dungsgcrnaB durch die Merkmalc des Anspruchs 1 gclosl. 
|0007] Dcmenlsprcehcnd wcisl die crfindungsgemaBe 
Vorrichiung nichl nur Dalcnaufnahme- und Dalenerfas- 
sungsvorrichtungen auf. mil denen Posilionsdalen. Fahr- 
zeugdalen clc. crfaBt werden konnen. Sic isi zusalzlich mil 
einer Dalenausgabcvorrichlung, z. B. eincm Anzcigcbild- 
schinn oder cinem Lautspreclier. versehen. Ober die Daien- 
ausgabevorrichlung werden durch Ausgabesteuerungsmiiiel 
abgespeicherle Dalen in Abhiingigkeit von den Posilionsda- 
len ausgegeben, so daB der Benuizer des beweglichen Da- 
lenaufnahmegeraies sie wahrnehmen kann. 
10008] Somil kann das bewegliche Daienaufnahmegeral 
gemaB der Erfindung zwei Funktioncn ubemehmen. Zum 
einen protokollien es iniuels der autoniatischen Posilionsbc- 
stinmiungsvorrichlung die Bewegungen des Benutzers die- 
ses Daienaufnahmegerates. Zuni anderen zeigl es dem Be- 
nuizer in Abhangigkcit der Posilionen. an denen sich der 
Benuizer zu bcslimmen Zeilpunkten befindel. Informalio- 
ncn zu bestimmlen Arbeilsvorgangen an. 
[0009] Daruber hinaus kann das bewegliche Daienaufnah- 
megeral auch Datencingaben des Bcnulzers aufnehmen und 
den jeweiligen Posilionsdalen cxicr den jewciligcn Arbcils- 
vorgiingen zugeordne! abspeichern. 

[0010] SchlieBlieh kann das bewegliche Daienaufnahme- 
geral auch von der zenlralen Dalenverarbeilungsvorrichlung 
gemiiB eincm dor! abgespcichcrlcn Arbeilsplan mil Dalen 
iiber einzelne Arbeilsvorgange und diesen zugeordnelen Po- 
silionsdalen versorgi werden. Das bewegliche Daienaufnah- 
megeral gibtdann iiber die Daienausgabevorrichtung zu- 
niichsl clem Benutzer das als erstes anzul'ahrende Ziel an, bis 



seine aulomalische Posiiionsbesiimmungsvorrichlung das 
F-rrcichcn dieses /.ids meldel. In eincm nachslen Schrill 
werden die an dieser Posilion durehzufuhrenden Arbeits- 
schrine sowic weilere, dem Arbeilsvorgang zugeordneie In- 

5 fonnalionen angezeigl. so dali der Benuizer des bewegli- 
chen Daienaufnahmegerates vollstandig iiber die durehzu- 
fuhrenden Arbcilsschriile informicrl isl. 
|00U) Naehdcm der Benuizer die Durchfuhrung der vor- 
gegebencn Arbcilsschriile (lurch Daleneingahe quitlierl hal, 

0 zeigl das bewegliche Daienaufnahmegeral die Posilionsda- 
len des nachslen Ziels an. Der Benuizer wird gemaB dem 
vorgegebenen Arbeilsplan durch cine Folge von Zielposilio- 
nen gefiihrl. Bei Hrreichen jeder Posilion werden auloma- 
liseh die Dalen zu den dieser Posilion zugeordnelen Arbeils- 

s vorgangen angezeigl. 

[0012] Die erlindungsgcmiiBe Vorrichiung eigncl sich ins- 
besondcre zur Sleucrimg der Arbeilsablaufe von Warlungs- 
arbeilen. Beispielsweise miissen lechnische Uinrichlungen 
auf Flughafcn. Verkehrswegcn. Strom- und Wasscrvcrsor- 

J gungsncizen sowie anderen Versorgungs- und Transponcin- 
richlungen rcgelmaBig konlrollierl und gewanei werden. 
Dctaillierle Warlungspliine und Warlungsanweisungen exi- 
slieren fiir derartige Kinrichlungen. In den meisten Fallen 
licgen diese Wartungsplane und -anweisungen schon in di- 

s gilaler Fonn vor. 

|0013 1 Die erfindungsgemaBe Vorrichiung ennfigjichl nun 
ein zuverlassiges und auiomalisches Umselzen der Vorga- 
ben aus den Arbeilsplanen. Frislen und Terminen aus derar- 
ligen Warlungsunterlagen. In der zenlralen Dalcnverarbei- 

) lungsvorriehtung sol lien alle durch cine nesliimnte ahge- 
schlossene Gruppc von Arbeilern durehzufuhrenden Arbci- 
lcn einschlicBlich dicsbcziiglichcr Dalen (Wiederholungsin- 
lervall, Bcschreibung der Arbcilsschriile zu cinem Arbeils- 
vorgang clc. ) abgespeicberl werden. Die zenlrale Dalcnver- 

S arbeiiungsvorrichlung kann dann unier Bcnulzung der Da- 
len iiber die einsclzbaren Arbeiler einen Arbeilsplan fiir die 
Ausfuhrung der vcrsehicdenen Arbeilsvorgange crstellen. 
Teile dieses Arbeitsplans. die jeweils durch einen Arbeiler 
auszufiihren sind, kann die zenlrale Datenverarbeilungsvor- 

) richtung auf das diesem Arbeiler zugeordneie bewegliche 
Daienaufnahmegeral iiberlragen. Uber das bewegliche Da- 
ienaufnahmegeral wird der Arbeiler in der vorgegebenen 
Reihenfolge zu den verschiedenen Positionen geleilcl. Stcllt 
das bewegliche Datcnaufnahniegerai das Hrreichen einer be- 

> stimmten Posilion fesl. wird wie erwahnl angezeigl. wel- 
che Arbeilsschrilte auszufiihren sind. 

|0014| Sowohl die angczeiglen Dalen als auch die durch 
den Benutzer eingegebencn Dalen (z. B. iiber Tastalur oder 
Mikrofon eingegebene Zuslandsberichte) werden vorzugs- 

) weisc in dem digilalen Daienspeicher des beweglichen Da- 
tenaufnahmegerats abgespeichcrl und auf die zenlrale Da- 
lenverarbeitungsvorrichlung iihenragen. Die zenlrale Da- 
lenverarbeilungsvorrichlung kann in Abhangigkeil von die- 
sen iibertragenen Dalen dann die nachslen Zcilpunkte fur 

? die Wiederholung der durchgefulirt.cn Arbeilen errechnen 
und konlinuierlich fur alle Arbeiler die ArbeiLsplane crstel- 

10015] Selbsiverstandlich konnen die Dalen der erfin- 
dungsgemaBen Vbrrichtung auch fur eine Abrechnung der 
) durchgcfiihrten Arbeilsvorgange gegenuber eineni Auflrag- 
geber verwandi werden. Weiter konnen sie fur sialistische 
Zwccke ausgewenei werden. SchlieBlich konnen sie einen 
Lcislungsnachweis der Arbeiter liefern, welche die jeweili- 
gen Datenaufnahmegeraie benutzen. 

> [0016] tlblicherweise wertlen als Daien-Ausgabevorrich- 
tungen Anzeigebildschirme, z. B. LCD-Bildschirme, ver- 
wendel. Bei beweglichen Datenaufnahmegeraten, die zu ei- 
neni groBen 'Ieil in einem F'ahrzeug eingesetzt werden, kdn- 
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ncn atlcrnativ oder zusiilzlich Lauisprccher als Datenausga- 
bevorrichlung verwendel werden. So kann der Bcnurzer 
durch Lauisprccher wiedergegebene Dalen erfasscn. ohne 
den Blick auf das Datenaufnahmegeral riehlen zu niussen. 
In diesem Fall solllc vorzugsweisc ein Spracherzeugungs- 
modul der Dalenausgabevorriehlung zugeordnel sein. wel- 
che die jeweiligen Dalen in Spraehsignale uniwandeli, Da- 
bci konnen die Dalen (/.. B. Anweisungen zu beslimniten 
Arbeilssehriiien) bcreils als digilale Datcien von Sprachauf- 
nahmen vorliegen. In diesem Fall isl das Spracherzeugungs- 
niodul lediglich ein ublicher Digilal/Analogwandler, der die 
digitalen Tondaleien in ein Spannungssignal zur Ansleue- 
rung eines T.aulsprechers uniwandeli. 
|(M)17| Fs isi aber audi moglich. ahsirakle Dalen in 
Spraehsignale unizuwandeln. Beispielsweise konnen Posili- 
onsdalen in Ortsnainen umgewandcli wcrden oder abgespei- 
cherle Textsigriale in gesproehenen Text umgewandcli wer- 
dcn. Hierl'iir konnen digilale Spracherzeugungsmodule ver- 
wendel werden. die itn groBen Umfang bereits aus deni 
Si and der Technik bekannl sind. 

|(¥)181 Als Dalcneingabcvorrichtung komml sclbstver- 
siandlich zunachsi cine beliebig gearlele Taslatur in Frage. 
Wenn heispielsweisc lediglich die Bcstatigung vcrschiede- 
:r Arbeilsschritle erwunschl isl. kann ein cinzelncr Tasler, 



iiber eine Daleneingabevorrichlung aufgenommen und ab- 
gespeicherl. Die Abspcicherung der aufgenommenen Dalen 
erfolgl insbesondere in Verbindung mil den akluellen Posili- 
onsdaien und/oder in Verbindung mil den Dalen des Ar- 
S beilsvorganges. der diesen Posiiionsdaien zugeordnel isl. So 
kann heispielsweisc iiber cine Spracheingabe ein Kommen- 
larzu einem Arbeilsseliriil abgespcichen werden. Wenn ein 
Arbeiier an einem On angekommen isl. in deni bcispiels- 
weise ein hestiimnles Bauwerk (Briicke, Abwasserkanal 

10 o. a.) zu inspizieren isl, werden die dem Arbeilsvorgang zu- 
geordnelcn Dalen angezeigi (z. B. Texiarizcigc "Konirolle 
der Briickenrampen"). Daraufhin kann der Arbeiier bci- 
spielsweise durch Tastenhctatigung einfach die Inspeklion 
besiaiigcn oder durch Aul'sprechen eines Kommenlars wie 

is zum Bcispiel einer Schadensnteldung zusatzliehc Daten ein- 
geben. die dann zusanmten mil dem Arbeilsvorgang abgc- 
speichcrl und zur zcntralen Daienverarbeitungsvorrichlung 
uhcrmiltclt werden. 

|0024] Wie erwahnl, soli insbesondere iiber die zenirale 
20 Dalenverarbciiungsvorrichiung eine automalische Arbeils- 
sieuerung fur eine Gruppe von Arbciiem, die jeweils ein be- 
wegliehes Dalenaufnahmcgeral verwendel, durchgeluhrl 
wcrden, Zur Sleuerung der einzclnen Arbeitsvorgange kann 
bereks das Ausgabesleuerungsmitlel <icr einzclnen bcwcgli- 



der ein Spannungs- oder Widerslandssignal zu dein beweg- 25 chen Dalenaufnahmegeriile die Dalcr 



lichen Datenaufnahmegerat weilerlcilel. verwendel wcrden. 
Fur Texteingaben sollte eine geeigneie Texliasiaiur verwen- 
del wcrden. Die Tasiatur kann auch auf einem Bcruhrungs- 
bildschinn (Touch-Screen; realisierl sein. 
[0019] Allemativ kann als Daieneingabcvorrichlung ein 
Mikrofon verwendel werden. Dabei konnen eincrscils die 
gesprochenen Worle als digiialisiene Tondaleien abgespci- 
chcrt werden. Andcrcrscils konnen die gesprochenen Worle 
analysierl werden und ihr Inhall beispiclsv 
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in Abhangigkeii vom Forischriil des Arbeitsvorgangs, d. h. 
in Abhangigkeii von cingegebenen Daten. abrufen und an- 
zeigen. Fbenfalls konnen Dalen in Abhangigkeii von frtthe- 
ren Dalen abgerufen werden. Beispielsweise kann dem Ar- 
beiier durch das bewegliche Dalenaufnahmcgeral ein Kom- 
meniar eines fruheren, an gleicher Slellc latigen Arbeiiers 
abgespiell werden. 

[0025] Wie erwahnl. wird vorzugsweisc ein vollslandiges 
I^otokoll sowohl der durch die bewcglichcn Datenaufnah- 
gespeicherl wcrden. Knlsprechende Sprachanalysepro- .« mcgerale aufgenommenen Daten als auch der durch diese 
gramme fur Computer sind bcreils seil mehreren Jahren ini Gerate angczciglen Dalen ersiclll. Der gcsamle Arbeilsab- 
T I in le I erhalllich. laufdes Arbeiiers. der das bewegliche Daienaufnahmegcrat 

|0020| Als Positionsbestimmungsvorrichiung kommi bei- benutzi. kann hierdurch rekonsiruiert werden. Fcrner kon- 
spielsweise cine Salellilennavigalionssehallung in Frage. nen samtliche, an einem bestimmlen Bauwerk durchgeftihr- 
Dcrartigc Module, die das amerikanischc Satellilcnsysem •«> len Arbeilcn archiviert wcrden. Die proiokollierlen Daten 
"Global Positionning System" (GPS) nulz.cn, sind schon fur werden auf die zenirale Daienverarbeitungsvorrichlung 



gcringe Kosten mil auBerst geringcr BaugroGe erhalllich. Es 
konnen jedoch auch beliehige andcrc Posilionsbesum- 
mungsvorrichlungcn benuizt werden. Beispielsweise ist cs 
heuty.utage im Mobilielefonnelz moglich. die Position eines 
Mobiltelefons bis auf wenige Meter genau zu besiimmcn. 
Diese Posilionsbesliminung sliilzl sich zum einen auf die 
eindeuligc Lage der Funkzelle im Funknelz, iiber welchc ein 
Mobillelefon konimunizien. Zum anderen lassen sich inner- 
halb einer Funkzelle durch verschiedene Signalstarken des 
jeweiligen Mobiiielefons, die an versehiedenen Sendern au- 
kommen, sehr genaue Posilionsbcstimmungen durchfuhren. 
lis isl somil moglich, das bewegliche Daienaufnahmegcrat 
Funk-Sende/Finpfangscinheit zu versehen, welchc 



n iibliches Mobillelefonnetz n 



iibermitieli und dort vcrwaliel. 
10026] Fine Ausfiihrungsfonn der Frfindung wird unler 
Bczugnahme auf die beigefiiglcn Zcichnungcn erlautcrt. Die 

> Zeichnungen zeigen in: 

10027] Fig. 1 die beiden wesenllichen Cerate der crlin- 
dungsgemaBen Vorrichlung und 

|0028] Fig. 2 die einzelnen Bcslandleile des beweglichen 
Datenaufnahmegerates der erlindungsgemiiBen Vorrichlung. 

> 10029] Wie in Fig. 1 crkennbar. besteht die crfindungsge- 
maBe Vorrichlung im wesenllichen aus einer zcntralen Da- 
Icnverarbeilungsvorrichlung 1 und einer Vielzahl bewegli- 
cher Dalenaufnahmcgeral e 2. Die zenirale Dalenvcrarbei- 
lungsvorrichlung ist ein handelsublicher Computer mil Mas- 



len dcrartige Netze zurZcil nach dem GSM-Slandard und in 
der nahen Zukunft nach dem UMTS-Standard. 
10021] Die Funk-Scnde/Fmpfangscinhcil kann zusalzlich 
zur Daieniibenragung zwischen dem mobilen Datcnaufnah- 
niegenil und der zcntralen Datenverarbeilungsvorrichiung c 
hcnutzl werden. 

10022] Bezuglich des Verfahrens wird die Aufgabe erhn- 
dungsgcmaB durch die Merkmale des Anspruchs 12 gelost. 
ITicr sind die Schrille fur das positionsabhiingige Abrufen 
der beslimmten Arbeilsvorgangen zugeordneten Dalen und 6 
die Ausgabe dieser Daten auf die Ausgabevorrichlung be- 
schrieben. 

|0023] Vorzugsweisc werden Fingaben des Benutzers 



I. In Deutschland arbei- 55 senspeicher (Fcstplaltc), Arbeitsspeicher (RAM), Fingabc- 



vorrichtungen f fastaiur, Maus, elc). Ausgabevorrichlungen 
(Bildschirm, Lautsprccher elc.) sowic handelsiiblichen wei- 
leren Pcriphcricgeralcn (opl.ische Laufwerke. Diskeltenlauf- 
werke) und vorzugsweisc einem AnschluB an ein lokales 
('ompulernctzwerk und an das Internet sowie das Telefon- 
heiz. Es konnen beispielsweise Workstations oder GroB- 
rcchner verwendel werden. Moderne PCs (Personal Compu- 
ter) konnen auch ausreichende Spcicher- und Prozessorka- 
pazilaien aufweisen. um die anfallenden Datenmengen zu 

|0030] Der weseniliche Bcsiandteil der crlindungsgenia- 
Ben Vorrichlung isl eine Anzahl bewcglicher Dalcnaufnah- 
megerate 2, welchc jeweils einem Arbeiier (xler einem Ar- 
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beilstrupp zugeordnel wcrden. In dcr zenlralen Daienverar- 
beilungsvorrichlung sind allc von den zugcordneien Arheit- 
slrupps durchzuluhrcnden Arbcilsvorgange sowie die One. 
an dencn diese Arbcilsvorgange ausgefiihrl wcrden miissen. 
abgespeiehen. l-'erner sind den Arbeilsvorgiingcn /.ugeord- s 
neie Wiederholungsintervalle abgespcichcrl. Somil kann die 
zenirale Daienverarbeilungsvorrichlung automalisch oder 
mil gcringer Umersliilzung durch einen Bcnutzer fur die 
verschiedenen Arbciicr oder Trupps einer vorgegebenen 
Einheil die Arbcilsablaiife i'esUegen. "> 
|0031 1 l'iir jeden Arbciicr ergeben sich fur cinen beslimm- 
icn Arbeilszeilabschniii (bcispielswcisc eincm Arbciisiag) 
eine gewisse Menge an Dalen zu dcr Gesamtheil dcr durch 
dicsen Arbeiler durchzuluhrcnden Arbcilsvorgange. Den 
Arbeilsvorgiingcn sind cbcnfalls die Posilionsdaten der Ein- IS 
richlung zugeordnci. an welchcr die Arbcilsvorgange aus/.u- 
I'iihren sind. Diese Dalcnmenge wird zu Beginn des Arbeiis- 
zeilahschnilles aufdas bewegliclie D n nh egeral des 
enlsprechendcn Arbeilers uberlragen. 

|0032] Nachfolgend fuhrl das bcwcglichc Daienaufnah- 20 
mcgcral den Arbeiler durch scinen Arbciisiag in einer fesl- 
gcleglen Reihenfolge von einer Position zur nachslen und 
Icilct ihn zur Durchfiihrung der jewciligen Arbcilsvorgange 
an. Dabci prolokollierl das Dalenaufnahmegcral sowohl die 
lalsachLichen Posilionsdaien als auch die Daleneingaben 25 
durch den Arbeiler. 

|0033] Die Fig. 2 zeigl die grundlegenden Bcstandteile 
des beweglichen Dalenaufnahmegerais 2. Iss umfaBl zu- 
nachsi einen Anzeigemonilor 3 sowie einen digilalen Spei- 
cher 4. Der digiialc Speichcr kann ein einfachcr Arbeilsspei- io 
cher (RAM) oder ein mehr oder weniger dauerhaflcr Pcrma- 
nenlspeicher (IiPROM. EEPROM, Fcsiplatte etc.) oder eine 
Kombinalion von beiden sein. 

|0034| l-'erner isi cine auloniaiischen Posiiionsbestim- 
mungsvorrichlung 5 zu erkennen, die im vorlicgenden Full « 
durch ein GPS-Modul gcbildel wird. Die eleklrische Schal- 
lung umfaBl weiicr ein Scnde- und Empfangsmodul 6. wel- 
ches nach einein gangigen Mobiltelelbn-Standard arbeiiei 
(UMTS oder GSM). Ubcr dieses Modul 6 konnen uber die 
exislicrcnden digilalen Mobillelefonnetzc Datcn von dcr 40 
zenlralen Dalenverarbeilungsvorrichtung 1 auf die raobilen 
Dalenaufnahmegerale 2 uberlragen werden. Selbslversiand- 
lich kann allcrnaliv cin Sleckkonlakl als Schnitisielle zwi- 
schen Dalenaufnahmegcral und Datenvcrarbcitungsvorrich- 
lung verwcndel werden. 45 
|0035] SchlieBlich verfugi das mobile Dalenaufnahmegc- 
ral. 2 iibcr eine Hnergiequellc 7, insbesondere einen Akku- 
mulalor, d. h. eine wiederaufladbare Bailerie. 
1 0036] Zur Eingabe von Texlen und Besliiligungssignalen 
durch den Benulzer dienl die in Fig. 1 zu crkcnncndc Tasia- so 
lur 9 der beweglichen Dalenaufnahmegerale 2. 

Bezugszeichenlislc 

1 Datenverarbeitungsvorrichlung » 

2 Datenaufnahmegeriit 

3 Anzeigemonilor 

4 Speichcr 

5 Posilionsbeslimniungsvorricluung 

6 Sende/Empfangsmodul 60 

7 Encrgiequclle 

8 zcnlralcr Prozessor 

9 Taslatur 

Patemanspriiche <> s 

1 . Vorrichlung zum Uberwachen wenigslens eines Ar- 
beilsvorganges mil mindeslens einem beweglichen Da- 
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lenaufnahmegcriii (2), welches einen digilalen Dalcn- 
spcicher (4) und eine auiomalische Positionsbestim- 
mungsvorrichlung (5) aufweisl, und mil einer zenlralen 
Daienverarbeilungsvorrichlung (1), welche cine 
SchnitisielJe zum Dalenaufnahmegcral (2) aufweisl, 
dadurch gekenn/x-ichnet. daB das bcwcglichc Dalen- 
aufnahmegcral (2) eine Dalen-Ausgabevorrichiung (3) 
und Ausgabesieuerungsmillel aufweisl, wobei die Aus- 
gabesieuerungsmillel in Abhiingigkeil von den Posili- 
onsdaien dcr Posiiionshesiiminungsvorrichlung (5) aus 
den: digilalen Datenspeichcr 14) Dalen abruli. welche 
cinen den Posilionsdaien /.ugeordneien Arbeiisvorgang 
belreffen und diese an die Dalen-Ausgabevorrichiung 

(3) weilerlcilen. 

2. Vorrichlung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zcichncl, daB das bcwcglichc Dalenaufnahmegcral (2) 
cine Daien-Eingabevorriehlung (9) unci Eingabesieuc- 
mngsinillel aufweisl. welche uber die Daien-Eingabe- 
vorrichiung (9) cingegebenen Daien im Dalenspcichcr 

(4) abspeichert. vorzugsweise in Verbindung mil den 
akl ucllen Posilionsdaien oder mil Dalen des den Positi- 
onsdaien zugeordnclen Arbeilsvorgangs. 

3. Vorrichlung nach Anspruch 1 oder 2. dadurch gc- 
kennzeichnel, daB die Dalcn-Ausgabevorrichlung ei- 
nen Anzeigebildschinn (3) umfaBl. 

4. Vorrichlung nach einem der vorangehenden An- 
spriichc, dadurch gekennzeichnel, daB die Daien-Aus- 
gabevorrichtung einen Laulsprecher umfaBt. 

5. Vorrichlung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnel. daB die Daten-Ausgahevorrichtung ein 
Spracherzeugungsmodul zur Umwanrilung der gespei- 
eherien Dalen in Sprachsignalc umfaBl. 

6. Vorrichlung nach einem der vorangehenden An- 
spruche. dadurch gekennzeichnel. daB die Datcn-Ein- 
gabevorrichlung cine Taslatur (9) mil mchrcren Einga- 
bctaslcn umfaBl. 

7. Vorrichlung nach einem dcr vorangehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnel, daB die Daten-Ein- 
gabevorrichlung ein Mikrofon umfaBt. 

8. Vorrichlung nach eincm der vorangehenden An- 
spruchc, dadurch gekennzeichnel. daB die Daten-Ein- 
gabevorrichlung ein Sprachcrkennungsmodul umfaBl. 

9. Vorrichlung nach einem der vorangehenden An- 
spriichc, dadurch gekennzeichnel, daB die Posilionsbc- 
.siimmungsvorrichiung cine Salcllilennavigalionsschal- 
lung. insbesondere ein GPS-Modul (5), umfaBt. 

10. Vorrichlung nach einem dcr vorangehenden An- 
spruchc, dadurch gekennzeichnel. daB die Schnillslelle 
zwischen Daienaufnahniegeral (2) und zenlraler Da- 
lenverarbeilungsvorrichtung (1) bcriihrungslos arbei- 
iei. 

11. Vorrichlung nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnel, daB das Dalenaufnahmegcral cin Eunk- 
S'cndc- und Empfangsmodul (6) umfaBt, iibcr die Si- 
gnale von und zu der zenlralen Datenverarbeitungsvor- 
richlung (1) gescndel werden konnen. 

12. Verfahren zum t)berwachen wenigstens eines Ar- 
beilsvorganges mil Hilfe mindeslens eines bewegli- 
chen Datenaufnahniegerates (2), welches einen digita- 
len Dalenspcichcr (4) und cine auiomalische Positions- 
beslimmungsvorrichlung (5) aufweisl, und einer zen- 
lralen Daienverarbeilungsvorrichlung (1), welche eine 
Schniltstelle zum Datenaufnahniegcrat (2) aufweisl, 
gekennzeichnel durch die folgcnden Schrille, 

einem in deni beweglichen Datenaufnahnicge- 
ral (2) angeordnetcn Ausgabeslcucrungsmitlel 
werden die akluellen Posilionsdaien zugelcitet; 

das Ausgabesieuerungsmillel rufl in Abhiingig- 
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keit von den Posilionsdaien aus dem digilalen Da- 
lenspeicher (4) Daten ab, welche eincn den Positi- 
onsdaten zugeordnelen Arbeilsvorgang betreffen: 
das Ausgabesleucrungsmiilel Icilcl die abgeru- 
fencn Dalcn an eincc Dalen-Ausgabevorrichlung 5 
(3) wcilcr. 

13. Vcrfahrcn nach Anspruch 12, /.usai/lkh eckenn- 
/.eiehnel durch die folgenden Sehrilte: 

cine Dalcn-Kingubevorrichiung (9) des beweg- 
lichcn Dalcnaulnahmegerats (2) nimnil Dalcnein- 10 
gaben des lienutzers auf; 

liingabesieuerungsmiitel des bcweglichen Da- 
lenaufnahiiiegerals (2) speicherl die eingegebenen 
Daien im Daienspeieher (4) ab. 

14. Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekenn- 15 
zcichnel. daB die eingegebenen Dal en in Verbindung 
mil den akluelien Posilionsdaten abgespeicherl wer- 

15. Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gckenn- 
zeichnel, dafi die eingegebenen Daien in Verbindung 20 
mil den Daien des den Posilionsdaien zugeordnelen 
Arheilsvorgangs abgespeicherl werden. 

16. Verfahren nach einem der Anspriiche 12 bis 15, 
dadurch gekenn/.ciehnel. daB die Ausgabesteuerungs- 
millel heslimmle, den Arbeilsvorgang betreffende Da- 25 
len in Abhangigkeil von Daien abruft, die i'riiher in 
Verbindung mit den akluelien Posilionsdaien abgespei- 
chert wurden. 

17. Verfahren nach einem der Anspruche 13 bis 16, 
dadurch gckennzeichnel, daB die Ausgabesteuerungs- to 
mine! bestimmte, den Arbeilsvorgang beireffende Da- 
ten in Abhangigkeil von iiber die Dalen-Eingabevor- 
richlung (9) eingegebenen Daien abruft. 

18. Verfahren nach einem der Anspruche 12 bis 17, 
dadurch gekennzeichnci, daB die abgerufencn Daien in 35 
Verbindung mil den jcwciligen akluelien Posilionsda- 
ten sowie Datum und Uhrzeii (lurch das bewegliche 
Dalenaufnalniiegcrat (2) ubcr die Schnillslclle an die 
zentrale Daicnvcrarbeitungsvorrichtung (1) ubcniiitlcli 
und dorl gespeichcrl werden. *) 

19. Verfahren nach einem der Anspruche 12 bis 18, 
dadurch gckennzeichnel, daB die eingegebenen Daten 
in Verbindung rail den jcweiligen akluelien Posilions- 
daten sowie Datum und Uhrzeii durch das bewegliche 
Datcnaul'nahmegeral (2) ubcr die Schnillsielle an die 45 
zentrale Dalenverarbeitungsvorrichlung (1) ubemiiUell 
und dorl gespeicherl werden. 

20. Verfahren nach einem der Anspruche 12 bis 19, 
dadurch gekennzeichnci, daB auf das bewegliche Da- 
icnaulnahniegerai (2) Uber Funksignale Daien von der so 
zentralen Daienverarbeilungseinheil (1) uberlragen 
werden. 

21. Verfahren nach einem der Anspriichc 12 bis 20, 
dadurch gckennzeichnel, daB von der zemralen Daien- 
verarbeilungseinheil (I) in Abhangigkeil von einem 55 
dorl abgespeicherten Arbeilsplan Daten zu einzclnen 
Arbeitsvorgangen und diesen Arbeilsvorgangen zuge- 
ordnetc Posilionsdaien auf das bewegliche Datcnauf- 
nahmegeral (2) uberlragen werden und durch dessen 
Daten-Ausgabeeinheil ausgegeben werden. <» 
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Prufungsantrag gem. 5 44 PatG ist gestellt 
@ lnformationsendgeratesystem 

@ Ein Inforrnationsendgeratesystem mit elnem ProzeSsteu- 
ercomputer und ainer tragbaran Endgeratavorrichtung rum 
1 Information an den ProzeSsteuarcomputer 
n Information von dam ProzeBsteuer- 



einrichtung zum Speichern von Information und zum Unter- 
scheiden von jeder der Vielzahl von Komponenten, aus 
denan eine Fabrik aufgebaut ist, und eine Komponenteni- 
dentifiziereinrichtung zum Idantifizieren ainer Komponente 
ainer Vielzahl von Komponenten, aus denen eine Fabrik 
aufgebaut ist, die sich in der Richtung befindet, welche 
durch die tragbare Endgeratavorrichtung angezeigt ist, und 
zwar durch Verwanden der Information zum Unterscheiden 
jeder der Vielzahl von Komponenten, die in der Komponen- 
*"* teninformations-Speichereinrichtung gespeichert sind, auf. 
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Beschreibung ponentenidentifikation ist ebenso nicht gut, da der Be- 
reich, in welchcm ein Strichcode durch das Endgeratesy- 

Die vorliegende Erfindung bezieht auf ein Informa- stem ausgelesen werden kann, begrenzt ist. An einigen 

tionsendgeratesystem bzw. informationsterminalsystem der Komponenten, die entfernt von dem Ort installiert 

zum Gewinnen von Information uber Komponenten in 5 sind, wo Arbeit m&glich ist, ist Wartungsarbeit wahr- 

einer Fabrik oder zum Einstellen der Komponenten, scheinlich unmfiglich. Da es dann haufig erforderlich ist, 

wenn eine Wartungsperson in Bereichen der Fabrik Information uber verschiedene Komponenten, die in ei- 

herumlauft und jede Komponente wartet oder inspi- nem groBen Gebaude installiert sind, gleichzeitig zu 

z ; ert . vergleichen und Komponenten mit Bezug auf die Zu- 

Bisher schaute sich eine Wartungsperson beim Ober- 10 stande anderer Komponenten einzustellen, ist die Beob- 

wachen einer Fabrik jede Komponente an, uberpriifte achtung der Koraponentenzustandsinformation oder 

die Zustande jeder Komponente und stellte, falls erfor- der Steuerdateneinstellung der Komponenten begrenzt, 

derlich, jede Komponente ein, und zwar bei einer peri- und die Schnelligkeit und die VerlaBlichkeit der Arbeit 

odische Wartung, bei GegenmaBnahmen zu einem Er- ist bei dem herkommlich ausgelegten Endgeratesystem 

eignis oder beim Hochfahrbetrieb. Fur einige Einstellar- , 5 beeintrachtigt. 

beiten an Komponenten wird die Zusammenarbeit zwi- Es ist weiterhin unmoghch, einen Befehl zum Regi- 

schen Personal vor Ort und Personal in einem zentralen strieren von Zustanden einer angezeigten Komponente 

Steuerraum bendtigt. Bei einer solchen Arbeit uberprflft an eine andere Komponente zu senden oder Informa- 

eine Wartungsperson die Zustande jeder Komponente, tion iiber eine Vielzahl von angezeigten Komponenten 

indem MeBgerate oder Instrumente, die an den Kompo- 20 in einem Stuck an ein anderes Objekt zu transferieren. 

nenten angebracht sind, beobachtet werden. Einige Die vorliegende Erfindung wurde angesichts der 

Komponenten haben keine Anzeige und senden ledig- oben erwahnten Probleme gemacht und richtet sich auf 

lich Information iiber die Komponente an einen entfern- das Bereitstellen eines Informations-Endgeratesystems, 

ten zentralen Steuerraum. In einigen Fallen wird Infor- wobei eine Wartungsperson jede Kombination von Ob- 

mation iiber eine andere Komponente, die entfernt von 25 jektkomponenten frei wahlen kann. die Komponenten 

der zu behandelnden Komponente ist, gebraucht Daher anfordern kann, ihre Information zu zeigen, und die 

ist es bei der Wartung zweckmaBig, eine tragbare End- Komponenten betreiben kann, und zwar leicnt, ohne die 

gerate- bzw. Terminalvorrichtung mitzubringen, die rait VerlaBlichkeit der Arbeit zu beeintrachtigen. 

einem Prozeflsteuercomputer uber ein Handy verbun- Um das oben erwahnte Ziel zu erreichen, stellt die 

den ist, um Komponenteninformation zu gewinnen oder 30 vorliegende Erfindung ein Informations-Endgeratesy- 

um Steuerdaten zu den Komponenten einzustellen. Eine stem mit einem ProzeBsteuercomputer und einer trag- 

zu uberprtlfende oder einzustellende Komponente vor baren Endgeratevorrichtung zum Eingeben von Infor- 

Ort wird identifiziert und Information uber die Kompo- mation in den und zum Empfangen von Information von 

nente wird beobachtet, oder Steuerdaten werden zur dem ProzeBsteuercomputer bereit, wobei das Informa- 

Komponente eingestellt indem die tragbare Endgerate- 35 tions-Endgeratesystem aufweist: eine Komponenten- 

vorrichtung mit einem Verbindungsendgerat verbunden kartierungs-Informationsspeichereinnchtung zum Spei- 

wird welches an der Komponente bereitgestellt ist, chern von Ortsinformation von jeder der Komponen- 

oder' indem ein Code zum Identifizieren der zu Qberprii- ten, aus denen sich eine Fabrik zusammensetzt; eine 

fenden Komponente unter Verwendung einer Eingabe- Endgerateort- und -nchtungsmeBeinnchtung zum Mes- 

vorrichtung eingegeben wird, welche an der tragbaren 40 sen des Ones und der Richtung der oben erwahnten 

Endgeratevorrichtung bereitgestellt ist tragbaren Endgeratevorrichtung und eine Komponen- 

In der japanischen Patentanmeldung mit der Offenle- tenkartierungs-Vergleichsemnchtung zum Identif izie- 

gungsnummer 267697/1987 ist ein solches tragbares rung einer Komponente, welche durch die tragbare 

Endgeratesystem offenbart, bei dem ein Strich-Code- Endgeratevorrichtung angezeigt 1st, und zwar auf der 

Leser, der an dem tragbaren Endgeratesystem bereitge- 45 Grundlage des Ortes und der Richtung der tragbaren 

stellt ist, eine Strichcode-Anzeige liest, die an jeder Endgeratevorrichtung. 

Komponente vor Ort angebracht ist Die vorliegende Erfindung stellt weiterhin eine ande- 

Mit dem oben erwahnten tragbaren Endgeratesystem re Einrichtung bereit, welche das Ziel der Erfindung 

unter Verwendung des Verfahrens der Eingabe von Co- erreicht indem ein Informationsendgeratesystem mit ei- 

des von Komponenten konnen nicht alle einer enormen 50 nem ProzeBsteuercomputer und einer tragbaren End- 

Anzahl von Komponenten behandelt werden, und nur geratevorrichtung zum Eingeben von Information in 

eine begrenzte Anzahl von Komponenten kann verar- den und zum Empfangen von Information von dem Pro- 

beitet werden, da es erforderlich ist die Komponenten zeBsteuercomputer angegeben wird, wobei das Infor- 

abzuspeichern, indem jede der Komponenten mit einem mationsendgeratesystem aufweist: eine Komponenten- 

Namen oder einem Code kombiniert wird, der kenn- 55 informations-Speichereinnchtung zum Speichern von 

zeichnend fiir die Komponente ist. Information Ober die auBere Erscheinung, Gerausche 

Weiterhin ist es mit dem oben erwahnten tragbaren oder eine Temperaturverteilung von jeder der Kompo- 

Endgeratesystem, welches mit einem Verbindungsan- nenten, aus denen sich eine Fabrik zusammensetzt; eine 

schluB einer Komponente verbunden ist, sehr kompli- Komponenteninformations-Eingabeeinnchtung zum 

ziert und schwierig. Information uber alle Objektkom- eo Eingeben von Information Ober die SuBere Erscheinung, 

ponenten zu gewinnen oder Steuerdaten zu alien ange- das Gerausch oder die Temperaturverteilung der Kom- 

forderten Komponenten einzustellen, da die Steuerda- ponente, die sich in der Richtung befindet, welche durch 

ten nur zu der Komponente eingestellt werden kdnnen, die tragbare Endgeratevorrichtung angezeigt 1st; und 

die mit dem tragbaren Endgeratesystem verbunden ist eine Komponentenvergleichsemnchtung zum Idenufi- 

Weiterhin ist beim oben erwahnten tragbaren Endge- 6 5 zieren der angezeigten Komponente durch Vergleichen 

ratesystem beim Identifizieren einer Komponente der Eingabekomponenteninforrnation rait der Informa- 

durch Lesen eines Strichcodes der Komponente die Ar- tion, die in der Komponentemnformations-Speicherein- 

beitsef fizienz schlecht und die VerlaBlichkeit der Kom- richtung gespeichert ist 
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Weiterhin weist die tragbare Endgeratevorrichtung zur Fabrikuberwachung unter Verwendung eines Orts- 

eines Informationsendgeratesystems der voriiegenden und Richtungssensors zeigt; 

Erfindung eine Komponemenidentifizier-Speicherein- Fig. 2 ein Bild zeigt zum Zeigen einer Anwendungs- 

richtung zum Speichern zumindest einer der identifi- weise einer tragbaren Endgeratevorrichtung einschlieB- 

zierten, zu behandeinden Komponenten durch die trag- 5 lich dem Informastionsendgeratesystem zur Fabrik- 

bare Endgeratevorrichtung in der Form einer Kenn- iiberwachung; 

zeichnung auf. Fig. 3 ein FluBdiagramm, welches die Operation des 

In dem Informationsendgeratesystem der vorliegen- Ausfuhrungsbeispiels zeigt; 

den Erfindung werden der Ort der tragbaren Endgera- Fig. 4 Beispielinhalte von Daten, die in einer Kompo- 

tevorrichtung und die Richtung, welche von der tragba- 10 nentenkartierungs-Informationsspeichereinheit des 

ren Endgeratevorrichtung angezeigt wird, durch die Ausfiihrungsbeispiels gespeichertsind; 

Endgerateort- und -richtungsmeBeinrichtung zum Mes- Fig. 5 ein Prinzip des Identifizierens der angezeigten 

sen des Ones und der Richtung der tragbaren Endgera- Komponente in dem Ausfiihrungsbeispiei; 

tevorrichtung gemessen. Die Komponentenkartie- Fig. 6 ein Diagramm, welches den Aufbau des in 
rungs- Vergleichseinrichtung identifiziert die Kompo- is Fig. 1 gezeigten Ausfuhrungsbeispiels zeigt, an wel- 

nente, auf welche die tragbare Endgeratevorrichtung chem ein drahtloses LAN angewandt ist; 

weist, auf der Grundlage der gemessenen Ergebnisse Fig. 7 ein Diagramm, welches den Aufbau eines ande- 

und der Ortsinformation jeder Komponente, die in der ren Ausfuhrungsbeispiels eines Informationsendgerate- 

IComponentenkartierungs-Informationsspeicherein- systems zur Fabrikuberwachung unter Verwendung ei- 
richtung gespeichert ist 20 ner Bildverarbeitungseinheit zeigt; 

Es ist daher mit dem oben erwahnten Informations- Fig. 8 Beispielinhalte von Daten, die in einer Kompo- 

endgeratesystem maglich, eine schnelle und verlaBliche nentenerscheinungsinformation-Speichereinheit des in 

Wartungsarbeit einer Fabrik durchzufiihren, da die zu Fig. 7 gezeigten Ausfuhrungsbeispiels gespeichert sind; 

behandelnde Objektkomponente lediglich dadurch Fig. 9 ein Diagramm, welches den Aufbau eines ande- 
identifiziert werden kann, indem tragbare Endgerate- 25 ren Ausfuhrungsbeispiels eines Informationsendgerate- 

vorrichtung auf eine Objektkomponente von mehreren systems zur Fabrikuberwachung unter Verwendung ei- 

Komponenten, aus denen sich eine Fabrik zusammen- ner Gerauschanalyseeinheit zeigt; 

setzt, gerichtet wird. Fig. 10 ein Diagramm, welches den Aufbau eines an- 

In dem anderen Informationsendgeratesystem der deren Ausfuhrungsbeispiels eines Informationsendgera- 
vorliegenden Erfindung nimmt die tragbare Endgerate- 30 tesystems zur Fabrikuberwachung zeigt, in dem eine 

vorrichtung die Information uber die auBere Erschei- Komponentenkennzeichnung-(ID)-Sendevorrichtung 

nung, Gerausche oder eine Temperaturverteilung einer mit einem Zugriffssensor angewandt wird; 

Komponente auf, welche sich in der Richtung befindet, Fig. 1 1 ein Bild, welches eine Verwendungsweise ei- 

die durch die tragbare Endgeratevorrichtung angezeigt ner tragbaren Endgeratevorrichtung des in Fig. 10 ge- 
wird. Dann wird die Komponente, auf welche die trag- 35 zeigten Ausfuhrungsbeispiels zeigt; und 

bare Endgeratevorrichtung zeigt, durch Vergleichen der Fig. 12 den Aufbau des in Fig. 1 gezeigten AusfUh- 

Eingabeinformation Qber die auBere Erscheinung, die rungsbeispiels, wobei zwei Arten von Orts- und Rich- 

Gerausche oder die Temperaturverteilung der Kompo- tungssensoren als Orts- und Richtungserfassungsein- 

nente mit der Information verglichen, die in der Kompo- richtungen verwendet werden. 

nenteninformations-Speichereinrichtung gespeichert 40 Hiernach werden die Details der voriiegenden Erfin- 

ist, und zwar unter Verwendung der Komponentenver- dung auf der Grundlage von AusfUhrungsbeispielen un- 

gleichseinrichtung. ter Bezugnahme auf die Zeichnung erklart 

Es ist daher mit dem oben erwahnten Informations- Fig. 1 ist ein Diagramm, welches den Aufbau eines 

endgeratesystem mSglich, eine schnelle und verlaBliche AusfUhrungsbeisspiels eines Informationsendgeratesy- 
Wartungsarbeit einer Fabrik durchzufflhren, da die zu 45 stems zur Fabrikuberwachung unter Verwendung eines 

behandelnde Objektkomponente lediglich dadurch Orts- und Richtungssensors zeigt 

identifiziert werden kann, daB die tragbare Endgerate- Bezugszeichen 1 10 zeigt eine tragbare Endgeratevor- 

vorrichtung auf eine Zielkomponente von mehreren richtung zur Fabrikuberwachung, Bezugszeichen 108 

Komponenten gerichtet wird, aus welchen sich eine Fa- zeigt Fabrikkomponenten, Bezugszeichen 101 zeigt ei- 
brik zusammensetzt. 50 nen Orts- und Richtungssensor; Bezugszeichen 102 

Da weiterhin die tragbare Endgeratevorrichtung des zeigt eine Endgeratesteuereinheit, Bezugszeichen 109 

Informationsendgeratesystems der voriiegenden Erfin- zeigt eine Komponentenabfrageeinheit Bezugszeichen 

dung, die Komponentenidentifizier-Speichereinrich- 111 zeigt eine Komponentenkennzeichnungs-Speicher- 

tung zum Speichern von zumindest einer der identifi- einheit Bezugszeichen 103 zeigt eine Anzeigeeinheit, 

zierten, zu behandeinden Komponenten durch die trag- 55 Bezugszeichen 104 zeigt eine Eingabeeinheit, Bezugs- 

bare Endgeratevorrichtung in der Form einer Kenn- zeichen 105 zeigt einen ProzeBsteuercomputer, Bezugs- 

zeichnung aufweist, ist es maglich, einen Befehl zum zeichen 106 zeigt eine Komponentenkartierungs-Infor- 

Registrieren von Zustanden der angezeigten Kompo- mationsspeichereinheit, und Bezugszeichen 107 zeigt 

nente an eine andere Komponente zu senden oder In- ein Netzwerk. 

formation uber eine Vielzahl von angezeigten Kompo- eo Fig. 2 ist ein Bild zum Zeigen einer Anwendungsweise 

nenten in einem Stuck an ein anderes Objekt zu senden. einer tragbaren Endgeratevorrichtung, die in dem Infor- 

Weitere Vorteile, Merkmale und Anwendungsmdg- mationsendgeratesystem zur Fabrikuberwachung ent- 

lichkeiten der voriiegenden Erfindung ergeben sich aus halten ist. Bezugszeichen 108 zeigt eine Komponente, 

der nachfolgenden Beschreibung von Ausfuhrungsbei- Bezugszeichen 110 zeigt die tragbare Endgeratevor- 

spielen in Verbindung mit der Zeichnung. In der Zeich- 65 richtung, und Bezugszeichen 203 eine Wartungsperson 

nung zeigen : in der Fabrik. 

Fig. 1 ein Diagramm, welches den Aufbau eines Aus- Als Orts- und Richtungssensor sind verschiedene Ar- 

fUhrungsbeispiels eines Informationsendgeratesystems ten von Sensoren anwendbar, und im Ausfuhrungsbei- 
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spiel wird ein Ultraschallsensor verwendet Im Ausfiih- eine Datenverarbeitungsfunktion, welche in der tragba- 

rungsbeispiel sind mehrere Ultraschallquellen in der ren Endgeratevorrichtung vorgesehen ist 

Form einer Matrix am Boden einer Fabrik angeordnet. Fig. 4 zeigt Beispielinhalte einer Datenbank, die in 

Als Ultraschallsensor wird ein Ultraschallsensor ver- einer Komponentenkartierungs-Informationsspeicne- 

wendet, dessen MeBbereich ein kreisformiger Konus 5 reinheit des AusfOhrungsbeispiels gespeichert sind. Wie 

mit einem spitzen Winkel von 100° und einer Hypotenu- in der Figur gezeigt, sind eine Kennzeichnung, der Ort 

se von 150 cm ist. Die Ultraschallquellen sind bei einer und die GroBe der Grundflache und die HShe (h) jeder 

Beabstandung von 60 cm angeordnet, so daB der Raum Komponente in der Datenbank registriert. 

uber dem Boden durch die virtuellen kreisfdrmigen Ko- Fig. 5 zeigt das Prinzip des Identifizierens der ange- 

ni mit jeweils der gleichen Abmessung wie der oben 10 zeigten Komponente im AusfUhrungsbeispiel. Bezugs- 

erwahnte Konus des MeBbereichs aufgefOllt ist, an de- zeichen 501 zeigt den Ort einer Wartungsperson, Be- 

ren Spitze jeweils eine Ultraschallquelle am Boden be- zugszeichen 502 zeigt eine Lime, welche die Richtung 

reitgestellt ist Am Oberteil der tragbaren Endgerate- des Orts- und Richtungssensors zeigt, wie er yon einer 

vorrichtung ist ein Erfassungselement zum Empfangen Wartungsperson gerichtet 1st, und Bezugszeichen 503 

von Ultraschallwellen von den Ultraschallquellen be- ,5 zeigt ein rechteckiges Parallelepiped, das jeweils eine 

reitgestellt Signale, welche durch das Erfassungsele- Komponente ausdriickt ....... 

ment empfangen werden, werden an den ProzeBsteuer- Der Ort 501 der Wartungsperson und die Lime 502, 

computer iibertragen, mit dem die Ultraschallquellen welche die Richtung des Orts- und Richtungssensors 

uber das Netzwerk verbunden sind. zeigt, wie er von einer Wartungsperson gerichtet 1st, 

Wenn das Erfassungselement in eine Richtung an ei- 20 werden auf der Grundlage der Information erhalten, 

nem Ort gerichtet wird, werden Ultraschallwellen von welche von der tragbaren Endgeratevorrichtung iiber- 

mehreren Ultraschallquellen zum ProzeBsteuercompu- tragen wird. Dann wird bestimmt, ob die erhaltene Lime 

ter gesandt. Dann berechnet der ProzeBsteuercomputer 502 das rechteckige Parallelepiped 503 an diesem Ort, 

den relativen Ort und die Richtung zwischen dem Erfas- mit dieser Grundflache und dieser Hohe schneidet, des- 

sungselement und der Ultraschallquelle auf der Grund- 25 sen Daten in der Komponentenkartierungs-Informa- 

lage der Ultraschallwellendaten von der Ultraschall- tionspeichereinheit 106 gespeichert sind. Der Schnitt- 

quelle, welche dem Erfassungselement am nachsten ist punkt-BestimmungsprozeB wird gemaB der Anzahl von 

Weiterhin sucht der ProzeBsteuercomputer den Ort der Komponenten wiederholt die in der Komponentenkar- 

Ultraschallquelle m absoluten Koordinaten und berech- tierungs-Informationseinheit registriert smd, bis em 

net den absoluten Ort und die Richtung des Erfassungs- 30 rechteckiges Parallelepiped gefunden wird, das von der 

elements in der Fabrik durch Verwenden des berechne- Linie 502 geschnitten wird. Dann wird der Schnittpunkt- 

ten relativen Orts und der Richtung des Erfassungsele- BestimmungsprozeB angehalten, wenn ein rechteckiges 

ments. Die Daten des berechneten absoluten Orts und Parallelepiped gefunden wird, das von der Lime 502 

der Richtung des Erfassungselements werden an die geschnitten wird, oder wenn das dem Ort emer War- 

tragbare Endgeratevorrichtung uber das Netzwerk 35 tungsperson nachstUegende rechteckiges Parallelepiped 

iibertragen, wenn die Daten von der Komponentenab- aus alien rechteckigen Parallelepipeden gefunden wird, 

frageeinheit 109 angefordert werden. welche von der Linie 502 geschnitten werden. In jeden 

Falls Information uber eine bestimmte Komponente Fall ist das Bestimmungsergebms entweder, daB die an- 

benotigt wird oder eine bestimmte Komponente ge- gezeigte Komponente gefunden 1st oder kerne, 

steuert werden muB, richtet eine Wartungsperson 203 40 Wenn die angezeigte Komponente gefunden 1st, wird 

die tragbare Endgeratevorrichtung 1 10 zu der bestimm- die ID der Komponente zuruck zur Komponentenan- 

ten Komponente 108 und gibt einen Befehl zum Aus- frageeinheit 109 gesandt, und anderweitig werden Null- 

wahlen der Komponente durch die Eingabeeinheit 104 Daten der ID an die Einheit 109 gesandt Die Kompo- 

ein. Der Befehl wird durch Auswahlen eines Punktes nentenantrageeinheit 109 sendet die Komponenten-ID 

von einem angezeigten Menu oder durch Drucken einer 45 an eine Komponentenkennzeichnungs-Speichereinheit 

bestimmten Taste ausgefiihrt. Wenn der Befehl von der 111. Danach befragt die Endgeratesteuereinheit 102 die 

Endgeratesteuereinheit 102 empfangen ist bestimmt die Komponentenkennzeichnungs-Speichereinheit 111 

Endgeratesteuereinheit 102 die ausgewahlte Kompo- Qber die Komponenten-IDs, falls erforderhch, und 

nente unter Verwendung eines vorbereiteten Algorith- tauscht Komponentendaten mit dem ProzeBsteuercom- 

mus, und es wird moglich, die Information uber die aus- 50 puter 105 und anderen Komponenten unter Verwen- 

gew'ahlte Komponente auf der Anzeigeeinheit 103 an- dung der Komponenten-IDs aus. 

zuzeigen Oder die ausgewahlte Komponente unter Ver- Wenn z. B. eine Wartungsperson 203 die Zustands- 

wendung der Eingabeeinheit 104 zusteuern. werte einer bestimmten Komponente unter Verwen- 

Fie. 3 ist ein FluBdiagramm, welches die Operationen dung der Eingabeeinheit 1 04 anfordert, fragt diehndge- 

des Ausfiihrungsbeispiels zeigt Zunachst wird der Ort 55 rStesteuereinheit 102 die Zustandswerte der Kornpo- 

der tragbaren Endgeratevorrichtung und die angezeigte nente von dem ProzeBsteuercomputer 105 unter ver- 

Richtung durch den Orts- und Richtungssensor 101 er- wendung der Ubergebenen ID der Komponente an. Der 

faBt. Unter Verwendung der Information fiber den Ort ProzeBsteuercomputer erhait die Zustandswerte der 

und der Richtung fordert die Komponentenanforde- Komponente 108 uber das Netzwerk 107 und sendet sie 

rungseinheit 109 das Vorhandensein von Komponenten eo an die Endgeratesteuereinheit 10Z Die Endgeritesteue- 

in der angezeigten Richtung vom ProzeBsteuercompu- reinheit 102 zeigt der Wartungsperson die Zustands- 
ter 105 uber das Netzwerk 107 an. Als nachstes beurteilt werte unter Verwendung der Anzeigeeinheit 103 an. 
der ProzeBsteuercomputer das Vorhandensein von Falls eine Wartungsperson 203 Steuerdaten an eine be- 
Komponenten in der Richtung unter Verwendung der stimmte Komponente unter Verwendung der Eingabe- 

Komponentenkartierungs-Informationsspeichereinheit 65 einheit 104 einstellt, sendet die Endgeratesteuereinheit 
106. Die Beurteilung des Vorhandenseins einer Kompo- 102 einen Befehl zum Einstellen der Steuerdaten der 
nente kann durch einen anderen Computer auBer dem Komponente an die ProzeBsteuereinheit 102 unter Ver- 
ProzeBsteuercomputer ausgefOhrt werden oder durch wendung der ubergebenen ID der Komponente. Dann 
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stellt der ProzeBsteuercomputer die gesendeten Steuer- 
daten zu der Komponente 108 fiber das Netzwerk 107 

Wenn Null-Daten der ID der Komponente gesendet 
werden, informiert die Komponentenanfrageeinheit 109 
die Endgeratesteuereinheit 102, daB die angezeigte 
Komponente nicht gefunden ist Dann zeigt die Endge- 
ratesteuereinheit 102 der Wartungsperson 203 eine Mit- 
teilung, daB die angezeigte Komponente nicht gefunden 
werden kann. Durch die oben erwahnte Merkmale des 
Ausfiihrungsbeispieles kann die Komponente, liber die 
eine Wartungsperson Information gewinnen mochte 
oder an die sie Steuerdaten einstellen mochte, identifi- 
ziert werden, und die Information fiber die Komponente 
kann gewonnen werden und die Steuerdaten an die 
Komponente kSnnen eingestellt werden, und zwar le- 
digiich durch Anzeigen einer Objektkomponente durch 
die tragbare Endgeratevorrichtung, ohne einen Namen 
oder einen Code der Komponente einzugeben. 

Wenn die Komponente 108 selbst einen Prozessor 
aufweist, kann die tragbare Endgeratevorrichtung Steu- 
erdaten direkt zu einer bestimmten Komponente sen- 
den oder Komponenteninformation direkt von dort 
empfangen, ohne notwendigerweise die Information 
uber die Komponente vom ProzeBsteuercomputer an- 
zufragen. 

Im oben erwahnten Fall fragt die Endgeratesteue- 
reinheit 102 die gewtinschten Zustandswerte der Kom- 
ponenten direkt von der Komponente 108 an, wenn 
durch die Endgeratesteuereinheit beurteilt wird, daB die 
Verarbeitung im ProzeBsteuercomputer gestaut ist 
Dann sendet die Komponente die Zustandswerte zur 
Endgeratesteuereinheit 102 durch RQckgabe, und die 
Endgeratesteuereinheit 102 zeigt die Zustandswerte auf 
der Anzeigeeinheit 103 an. Das Beurteilen der Stauung 
der Verarbeitung in dem ProzeBsteuercomputer kann 
ebenso automatisch durch den ProzeBsteuercomputer 
selbst durchgefUhrt werden. Die Endgeratesteuerein- 
heit steilt eine ID einer bestimmten Komponente zu- 
sammen, deren Zustandswerte auf dem Netzwerk ange- 
fordert sind. Der ProzeBsteuercomputer antwortet auf 
die Anfrage durch die Endgeratesteuereinheit 102, wie 
er es getan hat, er antwortet jedoch auf die Anfrage 
nicht, wenn der ProzeBsteuercomputer selbst beschaf- 
tigt ist Wenn die Antwort des ProzeBsteuercomputers 
nach einer vorbestimmten Zeit nicht auf dem Netzwerk 
flieBt, erfaBt die Komponente 108 das Nicht- Vorhan- 
densein der Antwort des ProzeBsteuercomputers und 
antwortet selbst auf die Anfrage. Die Endgeratesteue- 
reinheit 102 zeigt die gesendeten Zustandswerte an. 
Durch das oben erwahnte Verfahren kann die Daten- 
verarbeitung an der gewunschten Komponente ausge- 
fiihrt werden, und zwar selbst in einem Hochlastzustand 
des ProzeBsteuercomputers. 

In den oben erwahnten Fallen werden die Zustands- 
werte beobachtet oder die Steuerdaten eingestellt, und 
zwar beziigiich einer Komponente. Es wird jedoch ge- 
wohnlich so vorgegangen, daB die Zustandswerte meh- 
rere Komponenten, die an einem Ort installiert sind, als 
ganzes beobachtet werden. Mit der vorliegenden Erfin- 
dung kann eine solche Verarbeitung, wie sie oben er- 
wahnt ist, nacheinander an mehreren Komponenten 
ausgefiihrt werden. 

Falls Information uber eine bestimmte Komponente 
ben6tigt wird oder eine bestimmte Komponente ge- 
steuert werden muB, richtet eine Wartungsperson 203 
die tragbare Endgeratevorrichtung 110 zu der bestimm- 
ten Komponente 108 und gibt einen Befehl zum Aus- 
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wahlen der Komponente durch die Eingabeeinheit 104 
ein. Der Befehl wird durch Auswahlen eines Punktes 
von einem angezeigten Menu oder durch Drficken einer 
bestimmten Taste ausgefiihrt Wenn der Befehl von der 
s Endgeratesteuereinheit 102 empfangen wird, bestimmt 
die Endgeratesteuereinheit 102 die ausgewahlte Kom- 
ponente unter Verwendung eines vorbereiteten Algo- 
rithmus, und die Komponenten-ID wird in der Kompo- 
nentenkennzeichnungs-Speichereinheit 1 1 1 registriert, 

10 wenn die ausgewahlte Komponente identifiziert ist. Die 
oben erwahnte Verarbeitung wird fur alle Komponen- 
ten wiederholt deren Zustandswerte angefordert sind. 

Wenn ein Befehl zum Starten der Oberwachung eines 
Komponentenzustands an die tragbare Endgeratevor- 
15 richtung 1 10 gesandt wird, nachdem die Anzeigen uber 
alle angeforderten Komponenten durch die tragbare 
Endgeratevorrichtung abgeschlossen sind, fordert die 
Endgeratesteuereinheit 102 den ProzeBsteuercomputer 
105 an, alle Komponenten-IDs zu senden, die in der 
20 Komponentenkennzeichnungs-Speichereinheit 111 ge- 
speichert sind, sowie die Zustandswerte aller angefor- 
derten Komponenten iiber das Netzwerk 107 an. Der 
ProzeBsteuercomputer 105 sendet die Zustandswerte 
der angeforderten Komponenten an die Endgerate- 
25 steuereinheit 102 Uber das Netzwerk 107 durch Riickga- 
be, und die Endgeratesteuereinheit zeigt die Zustands- 
werte auf der Anzeigeeinheit 103 an. Weiterhin ist es 
mSglich, die Zustandswerte von jeder Komponente di- 
rekt zu gewinnen, und zwar nicht iiber den ProzeBsteu- 
30 ercomputer. 

Unter Verwendung der tragbaren Endgeratevorrich- 
tung zur Fabrikuberwachung kann auch die Effizienz 
der Inspektion und der Wartung verbessert werden. Bei 
der Inspektions- und Wartungsarbeit wird die Tatigkeit 
35 des Prflfens eines MeBgerats, des Aussehens, usw. einer 
.Komponente eine nach der anderen erfordert. Wenn die 
tragbare Endgeratevorrichtung fur die Komponenten- 
Priiftatigkeit verwendet wird, zeigt eine Wartungsper- 
son eine Komponente durch die Endgeratevorrichtung 
40 110 an und gibt einen Befehl zur Bestatigung der ange- 
zeigten Komponente durch die Eingabeeinheit ein, 
wenn er eine Fabrik durchstreift. Wenn der Befehl von 
der Endgeratesteuereinheit 102 empfangen ist be- 
stimmt die Endgeratesteuereinheit 102 die angezeigte 
45 Komponente unter Verwendung eines vorbereiteten 
AJgorithmus, und die Komponenten-ID wird in der 
Komponentenkennzeichnungs-Speichereinheit 111 re- 
gistriert wenn die Objektkomponente identifiziert ist. 
Dann wird unter Verwendung der Komponenten-ID 
50 vom ProzeBsteuercomputer oder einem anderen Com- 
puter zur ausschlieBlichen Verwaltung der Wartung ei- 
ner Fabrik angefordert, ob die angezeigte Komponente 
als eine der zu inspizierenden oder wartenden Kompo- 
nenten bezeichnet ist Wenn die angezeigte Komponen- 
55 te nicht als solche bezeichnet ist, wird angezeigt daB die 
Anzeige der Komponente fehlerhaft ist 

Wie oben erwahnt prtift eine Wartungsperson eine 
Komponente nach der anderen zur Bestatigung der zu 
inspizierenden oder zu wartenden Komponente. 
6o SchiieBlich werden die IDs aller zu prUfenden Kompo- 
nenten an den ProzeBsteuercomputer oder einen ande- 
ren Computer zur ausschlieBlichen Verwaltung der 
Wartung der Fabrik gesandt und in einem der Compu- 
ter gespeichert. Durch Untersuchen der gespeicherten 
65 IDs wird bestatigt daB alle zu inspizierenden Kompo- 
nenten gepriift sind. 

Obwohl das Verfahren des PrUfens des Schnittpunkts 
der Linie, welche die angezeigte Richtung ausdriickt. 
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und des rechteckigen Parallelepipeds, welches eine stimmte Komponente 108 und gibt einen Befehl zum 
Komponente ausdriickt, zur Identifizierung der ange- Auswahlen der Komponente durch die Eingabeeinheit 
zeigten Komponente im oben erwahnten AusfUhrungs- 104 ein. Wenn der Befehl von der Endgeratesteuerein- 
beispiel ausgefiihrt wird, ist ein anderes Komponenteni- heit 102 empfangen ist, bestimmt die Endgerateeinheit 
dentifizierungsverfahren anwendbar. Z.B. kann die an- 5 102 die ausgewahlte Komponente unter Verwendung 
gezeigte Komponente als die Komponente identifiziert eines vorbereiteten Algorithmic, und die Information 
werden, welche der Wartungsperson am nachsten ist, tiber die ausgewahlte Komponente wird auf der Anzei- 
indem die Entfernung zwischen der Person und jeder geeinheit 103 angezeigt oder die ausgewahlte Kompo- 
Komponente berechnet wird. Dieses Verfahren kann nente wird unter Verwendung der Eingabeeinheit 104 
die angezeigte Komponente schnell und einfach identifi- 10 gesteuert. 

zieren, ohne das komplizierte Verfahren des Bestim- Die Komponentenanfrageeinheit 109 gewinnt Infor- 
mens des Schnittpunkts zu verwenden. mation ilber den Ort und die Richtung vom Nahbe- 

Obwohl weiterhin die Komponenteninformationsda- reichs-Orts- und Richtungssensor 1201. Die gewonnene 
tenbank im ProzeBsteuercomputer des Ausfuhrungsbei- Information ist der relative Ort oder die Richtung der 
spiels bereitgestellt ist, kann die Komponentenmforma- 15 Komponente in einem Raum oder einem Gebaude. Als 
tionsdatenbank in der tragbaren Endgeratevorrichtung Nahbereicbs-Orts- und Richtungssensor kann derzuvor 
vorgesehen sein. Bei einem solchen Systemaufbau ist erwahnte Ultraschallsensor verwendet werden. Auf der 
jedoch die Wartung der Datenbanken bei Anderungen anderen Seite kann der Weitbereichs-Orts- und Rich- 
von Komponenten mQhsam da jede der tragbaren End- tungssensor den Ort der tragbaren Endgeratevorrich- 
geratevorrichtungen jeweils die Datenbank aufweist 20 tung 1 10 in einer Fabrik grob erfassen. Z.B. wird der Ort 

Beim Annehmen eines solchen Systemaufbaus wird der Endgeratevorrichtung z. B. in der Fiacheneinheit ei- 
dann die Zeit zum Warten jeder der Datenbanken durch nes Raums oder eines Gebaudes einer Fabrik bestimmt 
Bereitstellung einer Einrichtung zum automatischen Z.B. ist als Weitbereichs-Orts- und Richtungssensor das 
Warten jeder der Datenbanken gespeichert, z. B. eine Aktiv-Badge anwendbar, das von der Firma Olivette 
Einrichtung zum Senden eines Befehls zum Erneuern 25 entwickelt wurde. Wenn das Aktiv-Badge sich einem 
jeder der Datenbanken an jede der tragbaren Endgera- signalabgebenden Element nahert, das an einen vorbe- 
tevorrichtung zu einem vorbestimmten Zeitpunkt unter stimmten Punkt angebracht ist, kann das Aktiv-Badge 
Verwendung eines Durchsageverfahrens. diesen erfassen. Durch Bereitstellen von signalabgege- 

In dem Ausftihrungsbeispiel ist der Systemaufbau, bei benden Elementen an verschiedenen Punkten in einer 
dem die tragbare Endgeratevorrichtung immer mit dem 30 Fabrik und durch Installieren des Aktiv-Badges in der 
Netzwerk verbunden ist, erkiart, jedoch ist auch ein tragbaren Endgeratevorrichtung kann die tragbare 
Systemaufbau verfugbar, bei dem die Endgeratevor- Endgeratevorrichtung Information tiber ihren groben 
richtung herumgetragen wird, indem die Endgeratevor- Standon in einer Fabrik gewinnen. Deshalb muB der 
richtung vom VerbindungsanschluB getrennt wird. Urn Nahbereichsensor nicht die Fahigkeit des Erfassens des 
den letzteren Aufbau zu realisieren, sind Aufnahmen, 35 absoluten Ortes und der Richtung in einer Fabrik besit- 
die mit dem Netzwerk verbunden sind, an verschiede- zen, sondern muB nur die Fahigkeit des Erfassens des 
nen Orten in jeder BodenflSche einer Fabrik bereitge- relativen Ortes und der Richtung in einer Fiacheneinheit 
stellt, und die Endgeratevorrichtung ist mit einer der in einer Fabrik besitzen. 

Aufnahmen verbunden, wenn eine Wartungsperson In- Die Komponentenanfrageeinheit 109 fragt die Orts- 
formation flber eine Komponente erhalten mochte. 40 und Richtungsinformation ebenso vom Weitbereichs- 
Nach Verbindung ist es moglich, Information tiber die Oils- und Richtungssensor 1202 an und gewinnt den 
Komponente zu gewinnen und Steuerdaten an die detaillierten absoluten Ort und die Richtung der tragba- 
Komponente einzustellen, indem lediglich die Objekt- ren Endgeratevorrichtung 110 durch Verwenden der In- 
komponente angezeigt wird, und zwar durch die glei- formation von sowohl dem Weitbereichssensor als auch 
chen Operationen, wie sie oben erwahnt sind. 45 den Nahbereichssenor. 

Fig. 12 zeigt einen Aufbau des Ausftihrungsbeispiels Dann fragt unter Verwendung der gewonnenen In- 
von Fig. 1, wobei zwei Arten von Orts- und Richtungs- formation tiber den Ort und die Richtung die Kompo- 
sensoren als Orts- und Richtungserfassungseinrichtung nentenanfrageeinheit 109 beim ProzeBsteuercomputer 
verwendet werden. Bezugszeichen 1201 zeigt einen 105 an, ob sich in der angezeigten Richtung Komponen- 
Nahbereichs-Orts- und Richtungssensor, Bezugszei- 50 ten befinden oder nicht, und zwar tiber das Netzwerk 
chen 1202 zeigt einen Weitbereichs-Orts- und Rich- 107. Der ProzeBsteuercomputer 105 bestimmt, ob sich 
tungssensor, und die Qbrigen zeigen die gleichen Ele- Komponenten in der angezeigten Richtung befinden 
mente, wie gezeigt in Fig. 1. oder nicht, durch Verwenden der Komponentenkartie- 

Jeder Sensortyp zum Messen des Orts und der Rich- rungs-Datenbank in der Komponentenkartierungs-ln- 
tung hat Vorzuge und Nachteile, und ein Sensor, der in 55 formationsspeichereinheit 106. Das Bestimmungsver- 
der Lage ist, sowohl den Ort als auch die Richtung einer fahren ist das gleiche Verfahren des Bestimmens des 
Objektkomponente in einem solch weitiaufigen Raum Schnittpunkts wie es bei Verwendung der tragbaren 
wie einer Fabrik richtig zu messen, kostet zu viel. Daher Endgeratevorrichtung mit nur einem Orts- und Rich- 
ist das folgende Verfahren unter Verwendung von mehr tungssensor angewandt wird. Wenn die angezeigte 
als zwei Arten von Sensoren wirksara. DJi, ein Sensor «> Komponente gefunden wird, wird die ID der Kompo- 
miBt grob den Ort einer Komponente, und der andere nente zur Komponentenanfrageeinheit 109 zuruckge- 
Sensor miBt den Ort und die Richtung der Komponente sandt, und anderweitig werden Null-Daten der ID zu 
im Detail auf der Grundlage des grob gemessenen Or- der Einheit 109 gesandt. Die Komponentenanfrageein- 
tes. Das Verfahren wird im folgenden erkiart heit 109 sendet die Komponenten-ID an die Endgerate- 

Falls Information tiber eine bestimmte Komponente 65 steuereinheit 102 und die Komponentenkennzeich- 
erforderlich ist oder eine bestimmte Komponente ge- nungs-Steuereinheit 111. Danach fragt die Endgerate- 
steuert werden muB, richtet eine Wartungsperson 203 steuereinheit 102 Komponenten-IDs bei der Kompo- 
die tragbare Endgeratevorrichtung 110 auf die be- nentenkennzeichnungs-Speichereinheit 111 falls erfor- 
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derlich an und tauscht die Komponentendaten mit dem Wenn die betreffende Komponente nicht gefunden 
ProzeBsteuercomputer 105 und anderen Komponenten wird, wird das Paket rait der Bedeutung, daB die betref- 
aus - . fende Komponente nicht gefunden werden kann, zu- 

Wie oben erwShm kann unter Verwendung der zwei ruckgegeben. Z.B. setzt sich das Paket aus der Zielbe- 
Sensoren des Weitbereichs- und Nahbereichs-Orts- und 5 stimmung des Paketes und der zuruckgegebenen Ruck- 
Richtungssensors die erforderliche Funktion des Erfas- mitteilung zusammen. In diesem Fall sind die Inhalte des 
sens des Ones und der Richtung der tragbaren Endge- Paketes "die tragbare Endgeratevorrichtung 1" (die 
ratevorrichtung bej niedrigen Kosten realisiert werden, Zielbestimmung des Paketes) und "die betreffende 
ohne einen hochleistungsfahigen und teueren Orts- und Komponente ist nicht vorhanden" (die zuruckgegebene 
Richtungssensorzuverwenden. t0 RUckmitteilung). 

Fig. 6 ist ein Diagramm, welches den Aufbau des in Das Paket wird auf dem Umkehrleitweg fur das An- 
Fig. 1 gezeigten Ausfuhrungsbeispiels zeigt das an ei- fragepaket gegeben und zu dem drahtlosen LAN 602 
nem drahtlosen LAN angewandt wird. gesendet und zum drahtlosen LAN 601 Qbertragen. 

Bezugszeichen 601 und 602 zeigen ein drahtloses Wenn die Komponentenanfrageeinheit 109 das zurflck- 
LAN, und die ubrigen sind die gleichen wie jene gezeigt 15 gegebene Ruckpaket empfangt, daB die betreffende 
m Fig. 1. Da die grundsatzlichen Operationen jedes Komponente gefunden ist, entnimmt sie die Komponen- 
Teils des Ausfuhrungsbeispiels, das in Fig. 6 gezeigt ist, ten-ID aus dem Paket und ubertragt die Komponenten- 
die gleichen sind wie jene des in Fig. 1 gezeigten Aus- ID an die Komponentenkennzeichnungs-Speicherein- 
fuhrungsbeispiels, werden nur diejenigen Operationen heit 111. Danach fragt die Endgeratesteuereinheit 102 
nachfolgend im Detail beschrieben, die sich von jenen, 20 die Komponenten-IDs bei der Komponentenkennzeich- 
die in Fig. 1 gezeigt sind, unterscheiden. mmgs-Speichereinheit 111 erforderlichenfalls an und 

Der Orts- und Richtungssensor 101 erfaBt den Ort der tauscht die Komponentendaten mit dem ProzeBsteuer- 
tragbaren Endgeratevorrichtung und die Richtung, die computer 105 und anderen Komponenten aus. 
durch die tragbare Endgeratevorrichtung angezeigt ist Wenn die Komponentenanfrageeinheit 109 das zu- 
Unter Verwendung des erfaBten Orts und der Richtung 25 riickgegebene Paket empfangt, daB die betreffende 
fordert die Komponentenanfrageeinheit 109 den Pro- Komponente nicht gefunden ist, informiert sie die End- 
zeBsteuercomputer 105 an, die angezeigte Komponente geratesteuereinheit 102, daB die angezeigte Komponen- 
zu identifizierea In der Anfrage wird ein Paket zum te nicht gefunden ist Dann zeigt die Endgeratesteue- 
Anfragen des Prozefisteuercomputers 105 an das draht- reinheit 102 einer Wartungsperson 203 eine Mitteilung 
lose LAN 601 erzeugt. 30 an, daB die angezeigte Komponente nicht gefunden 

Die Beispielinhalte des Paketes sind die Zielbestimi- werden kann. 
nung des Paketes, der Inhalt der Anfrage und die ange- Mit dem oben erwahnten AusfQhrungsbeispiel unter 
fragten Parameter. In diesem Fall ist die Zielbestim- Verwendung der drahtlosen LANs kann auch die Kom- 
mung des Paketes ist "der ProzeBsteuercomputer", der ponente identifiziert werden, iiber die eine Wartungs- 
Anfrageinhalt "ist die angezeigte Komponente vorhan- 35 person Information gewinnen mochte oder zu der sie 
den?" und die angebrachten Parameter sind "(xl, yl, .Steuerdaten einstellen mdchte, und die Information 
zl)-(x2, y2, z2): (das erstere ist der raumliche Ort der uber die Komponente kann gewonnen werden, und die 
Wartungsperson, und das letztere ist die Richtung, in Steuerparameter zu der Komponente k6nnen einge- 
welche die Endgeratevorrichtung zeigt). stellt werden, indem ledigiich eine Objektkomponente 

Das drahtlose LAN 601 ubertragt das empfangene 40 durch die tragbare Endgeratevorrichtung angezeigt 
Paket an ein empfangendes drahtloses LAN 602, wel- wird, ohne einen Namen oder einen Code der Kompo- 
ches mit dem Netzwerk 107 unter Verwendung einer nente einzugeben. 

Lichtwelle oder einer elektrischen Welle verbunden ist. Weiterhin kann die tragbare Endgeratevorrichtung 
Wenn das empfangende LAN 602 das Paket empfangt, als eine wirksame Alarmvorrichtung verwendet werden. 
priift es die Zielbestimmung des Paketes und sendet das 45 Die Alarmvorrichtung der tragbaren Endgcratevorrich- 
Paket an den ProzeBsteuercomputer 105. tung wird mit Bezug auf Fig. 2 erklart. 

Der ProzeBsteuercomputer bestimmt ob sich irgend- Wenn der ProzeBsteuercomputer 105 durch die trag- 
eine Komponente in der angezeigten Richtung befindet bare Endgeratevorrichtung nach der Komponenten-ID 
oder nicht, indem der Inhait der Anfrage- und der ange- befragt wird, speichert er den Namen der tragbaren 
fragten Parameter bestatigt wird, und indem die Kom- 50 Endgeratevorrichtung des Ursprungs des Anfrageaus- 
ponentenkartierungs-Datenbank verwendet wird, wel- wurfs und die gefundene Komponenten-ID in einer 
che in der Komponentenkartierungs-Informationsspei- Endgeratetabelle, indem der Name der tragbaren End- 
chereinheit gespeichert ist und zwar wenn der ProzeB- geratevorrichtung und die angefragte Komponenten- 
steuercomputer das Paket empfangt Dann ist ein Algo- ID zu einem Paar kombiniert werden. 
rithmus zum Priifen des Vorhandenseins einer Kompo- 55 Nachdem die Komponenten-ID gewonnen ist, erhalt 
nente der gleiche wie jener, der mit Fig. 5 erklart wurde. eine Wartungsperson die Information uber die Kompo- 

Wenn die betreffende Komponente gefunden wird, nente oder stellt die Steuerdaten zu der Komponente 
werden die Daten der gefundenen Komponente als ein ein, schaut jedoch manchmal zur Seite Oder entfernt sich 
zuruckgegebenes Ruckpaket zuruckgegeben. Z.B. sind von der tragbaren Endgeratevorrichtung 110. Wenn 
die Inhalte des zuruckgegebenen Ruckpakets die Ziel- 6 o sich in der Fabrik ein ernsthafter Unfail beim Zurseites- 
bestimmung des Paketes, die zuruckgegebene Ruckmit- chauen oder beim Entfernen von der Endgeratevorrich- 
teilung und die zuruckgegebenen Ruckparameter. In tung ereignet sucht der ProzeBsteuercomputer 105 in- 
diesem Fall sind die Inhalte "die tragbare Endgeratevor- nerhalb des Bereichs, der durch den Unfall in Gefahr 
richtung 1"(die Zielbestimmung des zuruckgegebenen gerat sowie Komponenten-IDs der Komponenten in 
Ruckpakets und der Auswurfursprung des Anfragepa- 65 enger Verbindung mit dem Unfall. Eine derartige Suche 
kets), "die betreffende Komponente ist vorhanden" (die kann dadurch realisiert werden, daB eine Gruppe von 
zuruckgegebene Riickmitteilung) und "S5P001: Kompo- Problemkomponenten entsprechend jedem angenom- 
nenten-ID" (der zuruckgegebene Ruckparameter). menen Unfall zuvor gespeichert ist, indem eine Kompo- 
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nente 108 nach der anderen gepriift wird und indem die Komponentenaussehen-Informationsspeichereinheit 

in Gefahr geratenden Komponenten aufgenommen 703. 

werden. Fig. 8 zeigt Beispielinhalte von Daten, die in der 

Wenn solcherart gesuchte Komponenten-IDs in der Komponentenaussehen-Informationsspeichereinheit 

vorbereiteten Endgeratetabelle gefunden werden, sen- 5 703 des in F»g. 7 gezeigten Ausfuhrungsbeispiels gespei- 

det der ProzeBsteuercomputer 105 ein Alarmkennzei- chert sind. Bezugszeichen 801 zeigt eine Datenbank an, 

chen an die betreffende tragbare Endgeratevorrichtung. und Bezugszeichen 802 zeigt Komponentenabbildungs- 

Wenn die tragbare Endgeratevorrichtung 110 das Informationsdaten, die in der Datenbank enthalten sind. 

Alarmkennzeichen empfangt, zeigt sie der Warnings- in der Komponentenaussehen-lnformationseinheit 703 

person 203 das Auftreten der Gefahr mit einem Ton to sind die Komponentenaussehen-Informationsdaten zu- 

oder einer Anderung der angezeigten Bilder unter Ver- sammen mit dem Namen jeder der Komponenten und 

wendung der Anzeigeeinheit an. Wenn es die Situation der Komponenten-ID registries. Es wird fortlaufend 

erfordert, ist eine Lichtsignalvorrichtung, deren Anzei- die Bildinformation, die von der tragbaren Endgerate- 

gerichtung von auSen gesteuert werden kann, an der vorrichtung gesandt wird, mit den Komponentenausse- 

tragbaren Endgeratevorrichtung 1 10 angebracht und is hen-Informationsdaten 802 in der Komponentenausse- 

der Hinweis an die Wartungsperson kann durch Auf- hen-Informationsspeichereinheit 703 verghchen, bis 

leuchten der Problemkomponente mit der Lichtsigna!- Komponentenaussehen-Informationsdaten gefunden 

vorrichtung hervorgerufen werden. Weiterhin kann sind, die mit der gesendeten Bildinformation iiberein- 

durch Bereitstellen eines Lautsprechers, einer Lampe, stimmen. Naturlich ist das Bild einer Komponente wahr- 

etc. in einer Fabrik der Alarm mit einer solchen Ausrii- 2 o scheinlich verzerrt und vergroBert oder verkleinert ge- 

stung ebenso an die Wartungsperson abgegeben wer- maB der Entfernung oder der Richtung zwischen der 

den. angezeigten Komponente und der tragbaren Endgera- 

Fig. 7 ist ein Diagramm, welches den Aufbau eines tevorrichtung 110, so daB der Vergleich nicht einfach 

anderen Ausfuhrungsbeispiels des Informarionsendge- darin besteht, die Formen zweier Bilder zu vergleichen, 

ratesystems zur Fabrikuberwachung unter Verwendung 25 sondern derartige Mustermerkmale zweier Bilder als 

einer Bildverarbeitungseinheit zeigt Formen. Farbe, etc werden beim Vergleich verghchen. 

Das Informationsendgeratesystem dieses Ausftih- Bezflglich des oben erwahnten Vergleichs sind zwei 

rungs beispiels weist eine Kamera 701, eine BUdverar- Verfahren anwendbar, & h. das eine besteht dann, den 

beitungseinheit 702, eine Komponentenaussehen-Infor- Vergleich anzuhalten, wenn eine Obereinstimmung ge- 

mationsspeichereinheit 703, eine Endgeratesteuerein- 30 funden ist, und das andere besteht dann, die gesendete 

heit 102, eine Anzeigeeinheit 103, eine Eingabeeinheit Bildinformation mit alien Aussehen-Informauonsdaten, 

104, eine Verarbeitungssteuereinheit 105, ein Netzwerk die in der Aussehen-Informationsspeicheremheit ge- 

107, eine Komponentenanfrageeinheit 109, eine tragba- speichert sind, zu vergleichen und die Komponente mit 

re Endgeratevorrichtung 110 und eine Komponenten- den Aussehen-Informationsdaten auszuwahlen, welche 

kennzeichnungs-Speichereinheitlllauf. 35 der gesendeten Bildinformation am nachsten kommt 

Die Bildverarbeitungseinheit 702 entnimmt Ausse- Wenn die angezeigte Komponente gefunden wird, wird 

hensmerkmale der Komponente, auf welche die tragba- die ID der Komponente zurtlck zur Komponentenan- 

re Endgeratevorrichtung 1 10 zeigt, durch Verwenden frageeinheit 109 gesandt, und anderweitig werden Null- 

der Kamera 701. Die Merkmalsinformation wird error- Daten der ID an die Einheit 109 gesandt. Die Kompo- 

derlichenfalls an die Komponentenanfrageeinheit 109 40 nentenanfrageeinheit 109 sendet die Komponenten-ID 

gesandt Falls Information Uber eine bestimmte Kompo- an eine Komponentenkennzeichnungs-Speichereinheit 

nente benougt wird oder eine Komponente gesteuert til. Ferner fragt die Endgeratesteuereinheit 102 die 

werden muB, richtet die Wartungsperson 203 die trag- Komponenten-IDs bei der Komponentenkennzeich- 

bare Endgeratevorrichtung 1 10 auf die bestimmte Kom- nungs-Speichereinheit 1 1 1 bei Bedarf an und tauscht die 

ponente 108 und gibt einen Befehl zum Auswahlen der 45 Komponentendaten mit dem ProzeBsteuercomputer 

Komponente durch die Eingabeeinheit 104 ein. Der Be- 105 und anderen Komponenten aus. _ 

fehl wird durch Auswahlen eines Punktes von einem Wenn weiterhin in diesem Ausfflhrungsbeispiel eine 

angezeigten Menu oder durch Drilcken einer bestimm- Infrarotstrahlenkamera verwendet wird, kann eine 

ten Taste ausgefuhrt Temperaturverteilung einer Komponente erhalten wer- 

Wenn der Befehl von der Endgeratesteuereinheit 102 50 den. Durch Verwenden von Merkmalen in der Tempe- 

empfangen ist bestimmt die Endgeratesteuereinheit 102 raturverteilung in der Komponente kann erne Kornpo- 

die ausgewahlte Komponente unter Verwendung eines nente auch spezifiziert werden. Bei diesem Verfahren 

vorbereiteten Algorithmus, und die Information liber wird ein Temperaturverteilungsmuster jeder Kompo- 

die ausgewahlte Komponente wird auf der Anzeigeein- nente anstelle der Komponentenaussehen-Informa- 

heit 103 angezeigt oder die ausgewahlte Komponente 55 tionsdaten 802 registnert 

wird durch die Eingabeeinheit 104 gesteuert Im folgen- Zunachst gewinnt die Bildverarbeitungseinheit 70* 
den werden die Operationen des Ausfuhrungsbeispiels die Temperaturverteilung der Komponente, die durch 
im groBeren Detail erklSrt die Kamera 701 angezeigt ist welche an der tragbaren 
Zunachst entnimmt die Bildverarbeitungseinheit 702 Endgeratevorrichtung angebracht 1st Dann fragt die 
die Merkmale des Komponentenaussehens, welches so Komponentenanfrageeinheit 109 an, ob die angezeigte 
durch die an der tragbaren Endgeratevorrichtung ange- Komponente gespeichert ist oder n.cht, und zwar bei 
brachten Kamera 701 angezeigt wird. Dann fragt die dem ProzeBsteuercomputer 105 Qber das Netzwerk 107 
Komponentenanfrageeinheit 109 an, ob die angezeigte unter Verwendung der gewonnenen Temperaturvertei- 
Komponente gespeichert ist oder nicht und zwar bei lung. ... > aA ^ 
dem ProzeBsteuercomputer 105 uber das Netzwerk 107 6 s Da ein Temperaturverteilungsmuster jeder Kompo- 
durch Senden der Merkmalsinformation. Der ProzeB- nente in der Komponentenaussehen-Informationsspei- 
steuercomputer bestimmt, ob die angezeigte Kompo- chereinheit 703 gespeichert 1st, wird nach einer Kompo- 
nente gespeichert ist oder nicht, durch Verwenden der nente mit einem Muster gesucht das mit dem gesende- 
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ten Muster iibereinstimmt. kommen. Wenn die angezeigte Komponente gefunden 

Die Suchverarbeitung wird angehalten, wenn eine ist wird die ID der Komponente zu der Komponenten- 

Obereinstimmung gefunden ist Oder wenn die Kompo- anfrageeinheit 109 zuruckgesandt und anderweitig wer- 

nente mit dem Muster ausgewahlt ist, weiches dem ge- den Null-Daten der ID zu der Einheit 109 gesandt. Die 

sendeten Muster am nachsten kornmt, nachdem die Su- 5 Komponentenanfrageeinheit 109 sendet die Kornpo- 

che uber alle registrierten Komponenten durchgefiihrt nenten-lD an eine Komponentenkennzeichnungs-Spei- 

ist. In jedwedem Fall besteht das Bestimmungsergebnis chereinheit 111. Danach fragt die Endgeratesteuerein- 

entweder darin, daB die angezeigte Komponente gefun- heit 102 die Komponenten-IDs bei der Komponenten- 

den ist oder daB keine gefunden ist kennzeichnungs-Speichereinheit 1 1 1 bei Bedarf an und 

Wenn die angezeigte Komponente gefunden ist, wird 10 tauscht die Komponentendaten mit dem ProzeBsteuer- 

die ID der Komponente zuriick zu der Komponenten- computer 105 und anderen Komponenten aus. 

anfrageeinheit 109 gesandt und anderweitig werden Wenn dann eine Komponente kein Merkmal der Ge- 

Null-Daten der ID zu der Einheit 109 gesandt Die Kom- rausche hat die von der Komponente erzeugt werden, 

ponentenanfrageeinheit 109 sendet die Komponenten- um sie von den anderen Komponenten zu unterschei- 

ID zu der Komponentenkennzeichnungs-Speicherein- 13 den, ist auch ein Verfahren des Anbringens eines Ele- 

heit 111. Danach fragt die Endgeratesteuereinheit 102 mentes zum Erzeugen eines GerSuschs mit einem unter- 

bei der Komponentenkennzeichnungs-Speichereinheit scheidenden Merkmal an die Komponente anwendbar. 

1 1 1 bei Bedarf die Komponenten-IDs an und tauscht die Durch das Verfahren ist es moglich, eine solche Kompo- 

Komponentendaten mit dem ProzeSsteuercomputer nente zu bezeichnen und zu unterscheiden, welche ge- 

105 und anderen Komponenten aus. 20 wohnlich kein Gerausch erzeugt. 

Fig. 9 ist ein Diagramm, welches den Aufbau eines Fig. 10 ist ein Diagramm, welches den Aufbau eines 

anderen Ausfiihrungsbeispiels des Informauonsendge- anderen Ausfilhrungsbeispiels des Informationsendge- 

ratesystems zur Fabrikilberwachung unter Verwendung ratesystems zur Fabrikuberwachung zeigt, indera eine 

einer Gerauschanalyseeinheit zeigt Komponentenkennzeichnungs-(ID)-Sendevorrichtung 

Das Informationsendgeratesystem dieses AusfOh- 25 mit einem Zugriffssensor angewandt wird. 

rungsbeispiels weist ein Mikrofon 901, eine Gerausch- Das Informationsendgeratesystem dieses Ausfiih- 

analyseeinheit 902, eine Komponentengerausch-lnfor- rungsbeispiels weist eine Komponenten-ID-Empfangs- 

mationsspeichereinheit 903, eine Endgeratesteuerein- einheit 1001, eine ID-Empfangsantenne 1002, eine ID- 

heit 102, eine Anzeigeeinheit 103, eine Eingabeeinheit Sendeantenne 1003, einen Zugriffsensor 1004, eine 

104, eine ProzeBsteuereinheit 105, ein Netzwerk 107, 30 Komponenten-ID-Sendeeinheit 1005, eine tragbare 

eine Komponentenanfrageeinheit 109, eine tragbare Endgeratevorrichtung 1006 vom ID-Empfangstyp, eine 

Endgeratevorrichtung 110 und eine Komponenten- Endgeratesteuereinheit 102, eine Anzeigeeinheit 103, ei- 

kennzeichnungs-Speichereinheit 1 1 1 auf. ne Eingabeeinheit 104, eine ProzeBsteuereinheit 105, ein 

Zunachst entnimmt die Bildverarbeitungseinheit 902 Netzwerk 107, eine Komponentenanfrageeinheit 109 

die Gerauschmerkmale, welche von einer Komponente 35 und eine Komponentenkennzeichnungs-Speicherein- 

erzeugt sind, die sich in der Richtung befindet, welche heit 111 auf. 

durch das Mikrofon 901 angezeigt ist, das an der Endge- Fig. 1 1 ist ein Bild, welches eine Anwendungsweise 

ratevorrichtung 101 angebracht ist. Dann fragt die der tragbaren Endgeratevorrichtung des in Fig. 10 ge- 

Komponentenanfrageeinheit 109 an, ob die angezeigte zeigten Ausfilhrungsbeispiels zeigt Bezugszeichen 108 

Komponente gespeichert ist oder nicht und zwar beim 40 zeigt die Komponente an, Bezugszeichen 1002 zeigt die 

Prozeflsteuercomputer 105 iiber das Netzwerk 107 Empfangsantenne an, Bezugszeichen 1003 zeigt die Sen- 

durch Senden der Gerauschmerkmalsinformation. Der deantenne an, Bezugszeichen 1004 zeigt den Zugriffsen- 

ProzeBsteuercomputer bestimmt ob die angezeigte sor an, Bezugszeichen 1005 zeigt die Komponenten-ID- 

Komponente gespeichert ist oder nicht indem die Kom- Sendeeinheit an, Bezugszeichen 1006 zeigt die tragbare 

ponentengerausch-Informationsspeichereinheit 903 45 Endgeratevorrichtung vom ID-Empfangstyp an, und 

verwendet wird. Bezugszeichen 203 zeigt die Wartungsperson an. 

In der Komponentengerausch-Informationseinheit Wenn sich eine Wartungsperson einer Komponente 
903 sind die Komponentengerausch-Informationsdaten mit der tragbaren ID-Empfangsendgeratevorrichtung 
zusammen mit dem Namen jeder Komponente und der nahert, erfaBt der an der Komponente angebrachte Zu- 
Komponenten-ID gespeichert Die Merkmale der Ge- 50 griffsensor 1004 den Zugriff der Wartungsperson. Als 
rauschinformation, die von der tragbaren Endgerate- ein Zugriffserfassungsverfahren ist ein Verfahren des 
vorrichtung gesendet wird, wird fortlaufend mit den Ge- Erfassens der Infrarotstrahlen anwendbar, die von ei- 
rauschmerkmals-Informationsdaten, die in der Kompo- nem menschlichen Korper erzeugt werden. Neben dem 
nentengerausch-Informationsspeichereinheit 903 ge- Intrarotstrahlenverfahren kSnnen die folgenden Ver- 
speichert sind, verglichen, bis die Gerauschmerkmals- 55 fahren angewandt werden, d. h. ein Verfahren des Erfas- 
Informationsdaten gefunden sind, die mit den gesende- sens der Anderungen einer elektrostatischen Kapazitat 
ten Merkmalen der Gerauschinformation Qbereinstim- ein Verfahren des Erfassens der Anderungen eines Ma- 
men, gnetfeldes und ein Verfahren des Erfassens, daB eine 
Bezuglich des Vergleichs sind zwei Verfahren an- Wartungsperson auf einer Platte mit einem Drucksen- 
wendbar, d. h., das eine besteht darin, den Vergleich an- go sor steht die vor einer Komponente bereitgestellt ist. 
zuhalten, wenn eine Obereinstimmung gefunden ist und Wenn der Zugriffsensor 1004 den Zugriff einer War- 
das andere besteht darin, die gesendeten Merkmale der tungsperson erfaBt ubertragt die Komponenten-ID- 
Gerauschinformation mit alien Gerauschmerkmals- In- Sendeeinheit 1005 die ID der Komponente, der sich eine 
formationsdaten zu vergleichen, die in der Komponen- Wartungsperson angenahert hat und zwar unter Ver- 
tengerausch-Informationsspeichereinheit gespeichert es wendung der ID-Sendeantenne 1003. Die Komponen- 
sind, und diejenige Komponente auszuwahlen, deren ten-ID-Sendeeinheit 1005, die ID-Sendeantenne 1003 
Gerauschmerkmals-Informationsdaten den gesendeten und der Zugriffsensor 1004 sind an jeder der Kompo- 
Merkmalen der Gerauschinformation am nachsten nenten bereitgestellt, und die Komponenten- ID wird 
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ubertragen, wenn sich eine Wartungsperson 203 einer 
der Komponenten 108nahert. 

Wenn eine Wartungsperson Information iiber eine 
bestimmte Komponente gewinnen mochte oder eine 
bestimmte Komponente steuern muB, nahert sich eine 5 
Wartungsperson der Objektkomponente mit der trag- 
baren Endgeratevorrichtung 1006 vom ID-empfangen- 
den Typ und gibt einen Befehl zum Auswahlen der Ob- 
jektkomponente Qber die Eingabeeinheit 104 ein. Beim 
Empfangen des Befehls fragt die Endgeratesteuerein- t0 
heit 102 die Komponenten-ID bei der Komponentenan- 
trageeinheit 109 an. Die Komponentenantrageeinheit 
109 empfangt die Komponenten-ID, welche durch die 
Empfangsantenne 1002 von der ID-Sendeantenne 1003 
empfangen wird. 15 

Wenn die Komponentenanfrageeinheit 109 das zu- 
rUckgegebene Rfickpaket empfangt, daB die betreffen- 
de Komponente gefunden ist, entnimmt sie die Kompo- 
nenten-ID dem Paket und transferiert die Komponen- 
ten-ID zu der Komponentenkennzeichnungs-Speicher- 20 
einheit 111. Danach fragt die Endgeratesteuereinheit 
102 die Komponenten-IDs bei der Komponentenkenn- 
zeichnungs-Speichereinheit 111 bei Bedarf an und 
tauscht die Komponentendaten mit dem ProzeBsteuer- 
computer 105 und anderen Komponenten aus. Mit die- 25 
sem Ausfuhrungsbeispiel ist es mfiglich, eine Objekt- 
komponente zu identifizieren, ohne eine Datenbank von 
Komponenten vorzubereiten, und Information iiber die 
Objektkomponente zu gewinnen oder Steuerdaten zu 
der Objektkomponente einzustellen. Da eine Wartungs- 30 
person Information Qber eine Komponente erhalten 
kann, indem sie die tragbare Endgeratevorrichtung aus- 
richtet, kann die notwendige Information fiber die Ob- 
jektkomponente schnell und verlaBlich gewonnen wer- 
den. Speziell wenn schnelle und verlaflliche GegenmaB- 35 
nahmen erforderlich sind, z. B. im Falle eines Unfalls, ist 
die tragbare Endgeratevorrichtung der vorliegenden 
Erfindung sehr ef fektiv. 

Da weiterhin eine Komponente, die von einer War- 
tungsperson entfernt ist, ebenso schnell identifiziert 40 
werden kann, ohne einen Strichcode zu lesen, kann In- 
formation fiber jegliche Kombination von Komponen- 
ten erhalten werden, deren Freiheit bei herkommlichen 
Techniken begrenzt ist, was die Freiheit der Inspek- 
tionsarbeit in einer Fabrik deutlich verbessert. 45 

Patentansprflche 

1. Informationsendgeratesystem mit einem ProzeB- 
steuercomputer und einer tragbaren Endgerate- 50 
vorrichtung zum Eingeben von Information an den 
ProzeBsteuercomputer und zum Gewinnen von In- 
formation von dem ProzeBsteuercomputer, wobei 
das Informationsendgeratesystem aufweist: 

eine Komponentenidentifiziereinrichtung zum 55 
Identifizieren einer Komponente von mehreren 
Komponenten, aus welchen sich eine Fabrik zu- 
sammensetzt und die sich in einer Richtung befin- 
det, welche durch die tragbare Endgeratevorrich- 
tung angezeigt wird. w 

2. Informationsendgeratesystem mit einem ProzeB- 
steuercomputer und einer tragbaren Endgerate- 
vorrichtung zum Eingeben von Information an den 
ProzeBsteuercomputer und zum Gewinnen von In- 
formation von dem ProzeBsteuercomputer, wobei 65 
das Informationsendgeratesystem aufweist: 

eine Komponentenidentifiziereinrichtung zum 
Identifizieren einer Komponente, welche der trag- 



836 Al 

18 

baren Endgeratevorrichtung am nachsten ist, und 
zwar aus mehreren Komponenten, aus welchen ei- 
ne Fabrik aufgebaut ist. 

3. Informationsendgeratesystem mit einem ProzeB- 
steuercomputer und einer tragbaren Endgerate- 
vorrichtung zum Eingeben von Information an den 
ProzeBsteuercomputer und zum Gewinnen von In- 
formation von dem ProzeBsteuercomputer, wobei 
das Informationsendgeratesystem aufweist: 

eine Komponentenkartierungs-Informationsspei- 
chereinrichtung zum Speichern von Information 
fiber einen Ort einer jeden der Vielzahl von Kom- 
ponenten, aus denen eine Fabrik aufgebaut ist; 
eine Orts- und RichtungsmeBeinrichtung zum Mes- 
sen eines Orts und einer Richtung der tragbaren 
Endgeratevorrichtung; und 

eine Komponentenkartierungs-Vergleichseinrich- 
tung zum Identifizieren einer Komponente, auf 
welche die tragbare Endgeratevorrichtung zeigt, 
durch Vergleichen des gemessenen Ortes und der 
Richtung der tragbaren Endgeratevorrichtung mit 
der Information fiber den Ort einer jeden der Viel- 
zahl von Komponenten, die in der Komponenten- 
kartierungs-Informationsspeichereinrichtung ge- 
speichert sind. 

4. Informationssystem gemaB Anspruch 3, wobei 
die tragbare Endgeratevorrichtung eine Kompo- 
nentenkennzeichnungs-Speichereinrichtung zum 
Speichern zumindest einer der identifizierten Kom- 
ponenten in der Form einer Kennzeichnung auf- 

5. Informationssystem gemaB Anspruch 3, wobei 
die Komponentenkartierungs-Vergleichseinrich- 
tung eine Komponente identifiziert, welche sich in 
einer Richtung befindet, die durch die tragbare 
Endgeratevorrichtung angezeigt ist, sowie der 
tragbaren Endgeratevorrichtung als eine zu behan- 
delnde Objektkomponente am nachstgelegenen ist. 

6. Informationssystem gemaB Anspruch 3, wobei 
zumindest zwei Arten von Sensoren einschlieBlich 
einem Weitbereichssensor und einem Nahbereichs- 
sensor als die Orts- und RichtungsmeBeinrichtung 
zum Messen des Orts und der Richtung der tragba- 
ren Endgeratevorrichtung verwendet werden. 

7. Informationsendgeratesystem mit einem ProzeB- 
steuercomputer und einer tragbaren Endgerate- 
vorrichtung zum Eingeben von Information an den 
ProzeBsteuercomputer und zum Gewinnen von In- 
formation von dem ProzeBsteuercomputer, wobei 
das Informationsendgeratesystem aufweist: 

eine Komponentenaussehen- Informationsspei- 
chereinrichtung zum Speichern von Information 
fiber das Aussehen einer jeden der Vielzahl von 
Komponenten, aus denen eine Fabrik aufgebaut ist; 
eine Bildaufnahmeeinrichtung zum Aufnehmen ei- 
nes Bildes zumindest eines Teils einer Komponen- 
te, welche sich in einer Richtung befindet, die durch 
die tragbare Endgeratevorrichtung angezeigt ist; 
und . . 

eine Komponentenaussehen- Vergleichseinncn- 
tung zum Identifizieren einer zu behandelnden Ob- 
jektkomponente durch Vergleichen des aufgenom- 
menen Bildes mit der Information fiber das Ausse- 
hen jeder der Vielzahl von Komponenten, die in der 
Komponentenaussehen- Informationsspeicherein- 
richtung gespeichert sind. 

8. Informationsendgeratesystem mit einem ProzeB- 
steuercomputer und einer tragbaren Endgerate- 
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vorrichtung zum Eingeben von Information an den 
ProzeBsteuercomputer und zum Gewinnen von In- 
formation von dem ProzeBsteuercomputer, wobei 
das Informationsendgeratesystem aufweist: 
eine Komponemengerausch-Informationsspei- 5 
chereinrichtung zum Speichern von Merkmalen 
von Gerauschen, die in jeder der Vielzahl von 
Komponenten erzeugt sind, aus denen eine Fabrik 
aufgebaut ist; 

eine Komponentengerausch-Aufnahmeeinrichtung jo 
zum Aufnehmen von Gerauschen, die von jeder der 
Vielzahl von Komponenten erzeugt sind, die sich in 
einer Richtung befindet, die durch die tragbare 
Endgeratevorrichtung angezeigt ist; und 
eine Komponentengerausch-Vergleichseinrichtung 15 
zum Identifizieren einer zu behandelnden Objekt- 
komponente durch Vergieichen der aufgenomme- 
nen Gerausche mit den Merkmalen der Gerausche 
jeder der Vielzahl von Komponenten, die in der 
Komponentengerausch-Informationsspeicherein- 20 
richtung gespeichert sind. 

9. Informationsendgeratesystem mit einem ProzeB- 
steuercomputer und einer tragbaren Endgerate- 
vorrichtung zum Eingeben von Information an den 
ProzeBsteuercomputer und zum Gewinnen von In- 2s 
formation von dem ProzeBsteuercomputer, wobei 
das Informationsendgeratesystem aufweist: 

eine Komponententemperaturverteilungs-lnfor- 
mationsspeichereinrichtung zum Speichern von 
Merkmalen einer Temperaturverteilung, welche 30 
von jeder der Vielzahl von Komponenten dargebo- 
ten wird, aus denen eine Fabrik aufgebaut ist; 
eine Komponententemperaturverteilungs-Aufnah- 
meeinrichtung zum Aufnehmen der Temperatur- 
verteilung, die von jeder der Vielzahl von Kompo- 35 
nenten dargeboten wird, die sich in einer Richtung 
befindet, die durch die tragbare Endgeratevorrich- 
tung angezeigt ist; und 

eine Komponententemperaturverteilungs-Ver- 
gleichseinrichtung zum Identifizieren einer zu be- 40 
handelnden Objektkomponente durch Vergieichen 
der aufgenommenen Temperaturverteilung mit 
den Merkmalen der Temperaturverteilung jeder 
der Vielzahl von Komponenten, die in der Kompo- 
nententemperaturverteilungs-Informationsspei- 45 
chereinrichtung gespeichert sind. 

10. Informationsendgeratesystem mit einem Pro- 
zeBsteuercomputer und einer tragbaren Endgera- 
tevorrichtung zum Eingeben von Information an 
den ProzeBsteuercomputer und zum Gewinnen so 
von Information von dem ProzeBsteuercomputer, 
wobei das Informationsendgeratesystem aufweist: 
eine Vorrichtungszugriff-Erfassungseinrichtung 
zum Erfassen eines Zugriffs durch die tragbare 
Endgeratevorrichtung; 55 
eine Komponentenkennzeichnungs-Sendeeinrich- 
tung zum Ubertragen einer Kennzeichnung einer 
Objektkomponente in einer Fabrik, bezuglich der 
ein Zugriff der tragbaren Endgeratevorrichtung 
durch die Vorrichtungszugriff-Erfassungseinrich- eo 
tung erfaBt ist; und 

eine Komponentenkennzeichnungs- Empfangsein- 
richtung, die an der tragbaren Endgeratevorrich- 
tung bereitgestellt ist, zum Empfangen der gesen- 
deten Kennzeichnung der Objektkomponente. 65 

1 1. Tragbare Endgeratevorrichtung zum Eingeben 
von Information an den ProzeBsteuercomputer 
und zum Gewinnen von Information von dem Pro- 



zeBsteuercomputer, wobei die tragbare Endgerate- 
systemvorrichtung aufweist: 
eine Komponentenkartierungs-Informationsspei- 
chereinrichtung zum Speichern von Information 
iiber einen Ort einer jeden der Vielzahl von Kom- 
ponenten, aus denen eine Fabrik aufgebaut ist; und 
eine Erfassungseinrichtung zum Erfassen eines 
Orts der tragbaren Endgeratevorrichtung durch 
Verwenden der Information iiber den Ort einer je- 
den der Vielzahl von Komponenten, aus denen die 
Fabrik aufgebaut ist, die in der Komponentenkar- 
tierungs-lnformationsspeichereinrichtung gespei- 
chert sind. 
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SYSTEM AND METHOD FOR PROVIDING LOCATION BASED INFORMATION 



CROSS-REFERENCE TO RELATED APPLICATIONS 
[0001] Not applicable. 

STATEMENT REGARDING FEDERALLY SPONSORED RESEARCH OR 
DEVELOPMENT 

[0002] Not applicable. 

BACKGROUND OF THE INVENTION 

[0003] The field of the invention is wireless information devices and more 
specifically wireless devices for automatically obtaining location based information 
related to machines when a wireless device is placed within proximity of the 
machines. 

[0004] There are many industries where electronic interfaces have been 
developed to facilitate monitoring or control or both system monitoring and control. 
For instance, in the industrial automation industry, a manufacturing plant may include 
several thousand different machines arranged to form a plurality of machine lines 
that cooperate to produce products. In this case, each machine or a sub-set of 
machines may be equipped with an interface including a processor, some type of 
information output device and some type of information input device. The output 
device is often a display screen for displaying text, graphics, etc., and the input 
device is typically a keyboard. 

[0005] Because of the nature of industrial automation, some industrial facilities 
have adopted policies requiring local or location specific control and associated 
interfacing. In industrial control, many (e.g., tens or perhaps even hundreds) 
machines may be positioned along a machine line so that improper performance of, 
or damage to, one machine affects operation of a large number of related 
downstream machines. In addition, improper machine operation, given unforeseen 
circumstances, may result in injury to facility employees proximate the 
malfunctioning machine or proximate downstream machines. In these cases, if 
remote control were allowed, an operator may alter operation of one machine 
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believing that some other similar machine is being adjusted with unintended and 
potentially costly results. 

[0006] In an effort to avoid unintended results, many automated facilities 
require operators to be located adjacent or proximate a machine prior to altering 
machine operation. This proximity requirement is enforced by providing machine 
monitoring and controlling interfaces proximate associated machines. More 
specifically, the interfaces are typically placed in positions that enable an interface 
operator to observe machine operation prior to, during and after adjustment of 
machine operating characteristics. Here, the interfacing is local despite remote or 
centralized processing. In this manner, an operator can essentially simultaneously 
observe operation of a particular machine and the information provided by an 
interface associated with the particular machine. This "dual viewing" capability 
facilitates a far more comprehensive understanding of machine conditions and 
enables the operator to quickly determine if control alterations have desired effects. 
[0007] Requiring even basic interfaces at each machine or adjacent logically 
related sub-sets of machines is relatively expensive as each interface typically 
requires a display of some type and at least a set of control buttons or a keyboard of 
some type. To minimize costs many control systems are designed to provide 
multiplexed control where one interface may be provided for several proximate 
machines. For instance, one interface may be provided for ten proximate machines. 
[0008] Multi-machine interfaces represent a tradeoff between cost and 
functionality. To this end, as indicated above, unfortunately, the "dual viewing" (i.e., 
simultaneous view of a machine and an associated interface) capability afforded by 
providing interfaces as close as possible to associated machines is hampered when 
the number of interfaces is less than the number of machines within a facility. Thus, 
in the case above, where a single interface is provided for ten separate but 
proximate machines, the interface may not be located in an optimal position for 
observing operation of a sub-set of the ten machines while simultaneously viewing 
the interface. 

[0009] In addition, where a single interface is provided for more than one 
machine, the interface has to be relatively more complex than an interface provided 
for a single machine. To this end, to avoid confusion and unintended changes to 
machine operation, it is generally accepted that an interface should only display 
information corresponding to a single machine or a related subset of machines at 
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& - any given time. For example, where a single interface is provided for accessing 

information corresponding to and controlling ten logically related machines, if the 
interface were programmed to provide information and controls for two or more of 
the machines at one time, an interface operator may examine data corresponding to 
one of the ten machines believing that the examined data corresponds to another of 
the ten machines or worse, the operator may adjust control of one of the ten 
machines believing that the operator is controlling another of the ten machines. 
[0010] To avoid this type of confusion and related control errors, multi- 
machine interfaces are typically programmed so that information and control tools 
corresponding to only a single one of the machines associated with an interface are 
provided at any time. Thus, multi-machine interfaces generally require some type of 
machine selection process and corresponding tools that allow a user to select which 
of several machines the user wishes to interrogate and/or control and hence are 
more complex than single machine interfaces that can automatically provide 
information to an operator. 

[001 1 J Furthermore, in the case of multi-machine interfaces there is always 
the possibility that an operator may inadvertently select one machine believing that 
the operator has selected another machine for monitoring or control. Here, as 
above, the possibility for an unintended and costly result is great. 
[0012] As in most businesses, in an automated facility, there are many 
different types of employees and machine access and control requirements for the 
employee types are very different. For instance, a janitor likely has no need to 
access machine information or control machine operation, a maintenance engineer 
will require access to certain machine information and control capabilities and a 
process engineer may require access to a completely different set of machine 
information and control capabilities. Systems have existed for a long time that can 
restrict information access and control to specific authorized personnel (e.g., 
password protection, biometric comparison, etc.). Unfortunately, these systems 
generally require relatively complex and expensive interface devices (e.g., a 
complete keyboard or some type of biometric scanner). As indicated above, in 
automation, most interfaces are minimized to reduce costs and hence the added 
security that comes with restricting access and control to those having a need to 
access and control are often foregone. 

[0013] One solution to the above problems that has been used in the 
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automation industry is to provide hand held devices (HHDs) to machine operators 
having a need to monitor and/or control facility machines. (Unless indicated 
otherwise all portable information devices hereinafter will be referred to as HHDs, 
including PDAs, laptops, etc.). Here, an HHD, as its label implies, is a relatively 
small and portable device that can be carried around a facility by a machine 
operator. The HHD is typically provided with a small display screen, a set of buttons 
or a full keyboard to enable information interchange, a processor, a memory and a 
communication cable having a distal end configured to be received by a machine 
port. Each facility machine is provided with a machine port for receiving the HHD 
cable. To link to a local machine processor, the HHD cable is plugged into the 
machine port and establishes a one-to-one match where there is no ambiguity. 
[0014] Here, information access and control can be restricted by restricting 
access to the HHDs. Thus, for instance, when a maintenance engineer enters a 
facility to perform maintenance duties, the engineer may check out an HHD from a 
central HHD location for use in the facility. After the maintenance engineer has 
completed his duties, the engineer may be required to check the HHD back into the 
central HHD location. To restrict access and control differently for different 
personnel there may be classes of HHDs where each class allows a user a unique 
set of access and control privileges (i.e., a maintenance HHD may have a first set of 
capabilities while a process control HHD may have a second set of capabilities). 
Unfortunately the HHD solution described above also has several shortcomings. 
First, the manual process of linking an HHD to a machine processor is time 
consuming, burdensome and costly. Again, while one or a small number of linking 
processes may not seem burdensome, where the process has to be repeated 
several hundred times during an operator's shift, the combined linking tasks become 
excessive. In addition, there may be a safety risk in this case and the connection 
plug may not always be accessible. 

[0015] Second, where several hundred links may have to be made during a 
given day, the wear and tear on machine communication ports and HHD cable can 
be excessive and require either routine replacement or an extremely robust and 
expensive mechanical linking system. 

[001 6] Third, despite support for some customization regarding the types of 
information and control provided to a facility employee by way of configuring HHDs 
as a function of the type of employee that will use the HHD, there is no easy way to 
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allow an employee to customize the appearance of information and control tools 
provided by the HHD. For instance, one maintenance engineer may want a first set 
of information presented in a first format while another maintenance engineer may 
want the same first set of information presented in a second format completely 
different than the first format. 

[0017] Fourth, any system that requires an HHD to be tethered to a machine 
in order to obtain information related to the machine or to control the machine 
restricts operator movement and may not allow an operator to move into particularly 
advantageous positions to observe machine operations. Also, in this regard, a 
mechanical tether is cumbersome to manipulate and therefore is bothersome. 
[001 8] Industries outside industrial automation have faced problems similar to 
those faced in industrial automation and have devised some solutions that are 
suitable to the respective industries. For instance, in the medical industry, it has 
been recognized that the ability to obtain information about a patient automatically 
upon entering the patients room is advantageous. In a medical facility, a process 
that requires a physician to manipulate a patient's arm to identify a patient ID on a 
wristband or the like and then enter the patient ID into an information device to 
obtain the patient's medical history is burdensome. The process may disturb a 
sleeping patient, requires that the physician come in close proximity to the patient, is 
subject to human error and is time consuming. The process is particularly 
burdensome in emergency situations where time may be of the essence. 
[0019] European patent application No. 0,992,921 (hereinafter "the '921 
reference") entitled "Computer Access Dependent On Location of Access Terminal" 
which was filed on September 21 , 1999 teaches a facility system wherein a separate 
wireless access point is positioned within each facility room for communicating with 
physician specific wireless HHDs located within the room. The '921 reference 
teaches that a physician identifier is stored in the HHD and, when an HHD is sensed 
within a room, the access point automatically obtains the physician identifier from the 
HHD, determines a degree of access (i.e., authorization) associated with the 
physician identifier, accesses information associated with the room (i.e., information 
associated with a patient within the room) and then transmits a sub-set of the patient 
information consistent with the physician's degree of access to the HHD for display. 
[0020] The '921 solution works well in a facility that can easily be divided into 
cells separated by walls (i.e., patient rooms) and where there is only one set of 
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information (i.e., information related to a single patient) associated with a particular 
cell. However, if a plurality of patients are located within a single room the '921 
reference system cannot determine for which of the plurality of patients a physician 
seeks information. It is unclear how the '921 reference would resolve the quandary 
regarding which patient information to provide to a physician when more than one 
patient resides in a room. The '921 reference presents a problem where a physician 
may end up reviewing information corresponding to one patient while examining a 
different patient in the same room - clearly an unacceptable situation. In the context 
of an automated facility the '921 reference could not be used to select information 
corresponding to one machine out of a plurality of machines in a room for delivery to 
an HHD. In addition, in this regard, in many automated environments, several 
hundred or even thousand monitorable/controllable machines may be located in a 
single room or space and many of the machines may have similar descriptions so 
that, for instance, identifying one drill press from within a room including 100 drill 
presses would be a potentially confusing task. 

[0021] In addition, the '921 reference fails to teach or suggest any type of 
location specific equipment control. Failure to discuss equipment control is not 
surprising given the relatively course location resolution contemplated by the '921 
reference. 

[0022] Moreover, the '921 reference system and other systems of the same ilk 
require a relatively large number of access points to provide even the relatively 
coarse location resolution capabilities contemplated. System cost increases along 
with component count and therefore systems like the '921 reference system are 
relatively expensive. 

[0023] In the office automation industry, US patent No. 6,359,71 1 (hereinafter 
"the 771 patent") which issued on March 19, 2002 and is entitled "System and 
Method for Supporting A Worker In A Distributed Work Environment" teaches a 
system where, like the '921 reference, a single access point is located within each 
room in a facility. The 771 patent teaches that HHDs (i.e., laptop computers) used 
by specific users are provided with user identifiers. A system database correlates 
user identifiers with information related to applications that the specific users 
subscribe to or have authorization to use. In addition, the database also includes 
information related to office equipment located throughout a facility where the 
equipment is associated with specific applications. For instance, a word processor 
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application may require access to a printer, a window treatment control application 
may require access to motorized blinds and an HVAC application may require 
access to a thermostat control. 

[0024] The 771 patent teaches that a separate access point is provided in 
each room. When an HHD is brought into a room, the access point in the room 
senses the HHD, obtains the user identifier therefrom, accesses the database to 
identify applications associated with the user identifier, identifies which office 
equipment types the identified applications must access, locates the single instance 
of each identified office equipment type that is closest to the access point and then 
creates a control link between the laptop and the identified equipment instances. 
[0025] While suitable for an office environment, the 771 patent control 
scheme is not suitable for an industrial automation environment for several reasons. 
First, the 771 patent system, like the '921 reference system, relies on clearly 
delineated and identifiable facility cells (i.e., rooms) and a single access point in each 
cell. Like the '921 reference, the '921 patent system cannot determine relative 
proximity between the HHD and a plurality of machines located within a single room. 
For instance, where an HVAC control, a printer and a laptop are located in the same 
room, the 771 patent cannot determine if the laptop is closest to the HVAC control or 
the printer. 

[0026] Second, the 771 patent system teaches linking a laptop to the closest 
instance of each required equipment type independent of whether or not the instance 
is proximate the HHD. For instance, in the case of a word processor application 
requiring a printer, the 771 patent system locates a closest printer to an access point 
and enables control of the located printer irrespective of the distance between the 
printer and the laptop (i.e., the access point). Here, the printer may be five rooms 
away from the HHD and hence from the person operating the printer. This type of 
"blind" control is acceptable in the case of a printer application where the end result 
of an imperfect printing process has a minimal associated cost. However, in the 
case of automated control of machinery, as indicated above, such blind control often 
cannot be tolerated. 

[0027] Third, a system like the 771 patent system would cause confusion in 
an industrial control environment. To this end, while a particular user may have 
clearance to observe machine information corresponding to several different 
machine types and to control various machine types using various applications, 
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simultaneously and automatically presenting information or controls corresponding to 
two or more machine types at a time would be confusing where only a single 
machine type can be controlled at any one time. 

[0028] World patent application No. WO 00/50919 (hereinafter "the '919 
reference") Which is titled "Method and Computer Readable Medium for Locating 
and Tracking a User in a Wireless Network Using a Table of Digital Data" teaches 
one system that can be used to relatively accurately determine location within a 
specific space or within a room. To this end, the '919 reference teaches that a 
plurality of base stations or access points can be installed at locations within a 
facility. The access points each transmit signals of known strength to mobile HHDs 
within the facility. The strengths of the signals decrease as a function of distance 
traveled by a signal. The HHDs each receive the transmitted signals and, based on 
signal strengths of several of the received signals, determine the location of the 
HHDs within the facility. 

[0029] While the '91 9 reference system advantageously reduces the cost of a 
location tracking system by reducing the number of required access points within a 
facility, it is believed that the location resolution and reliability attainable via the '919 
reference system will not be sufficient for industrial automation purposes where 
several different machines may be very close to each other on a facility floor. 
[0030] Worid patent application No. WO 02/05481 3 (hereinafter "the '81 3 
reference") titled "Location Estimation in Wireless Telecommunication Networks" 
teaches a location system similar to the system described in the '919 reference that 
relies on signal strength to determine location of a portable device within a facility. 
The '813 patent, however, applies a statistical model to the received signals to, 
supposedly, yield a far more accurate device location. Neither of the '919 reference 
nor the '813 reference contemplates providing machine information or control 
capabilities based on HHD location. 

[0031] Thus, it would be advantageous to have a system that could 
automatically provide machine specific information to an HHD when the HHD is 
located proximate the machine where the machine is one of a plurality of different 
machines located in a single room. Automatic information customization for HHD 
operators would also be advantageous. 
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BRIEF SUMMARY OF THE INVENTION 



[0032] In has been recognized that location resolution can be increased 
beyond room specific granularity and that therefore separate zones within a single 
room can be identified and associated with specific machines. After machine zones 
have been identified, wireless information device (WID) location is monitored within a 
facility. When a WID is located within a machine zone, information (e.g., operating 
data and/or control specifications) corresponding to the machine is accessed and 
transmitted to the WID for presentation to a WID operator. 
[0033] Thus, one object of the invention is to provide a relatively inexpensive 
automated facility interfacing system. To this end, instead of providing separate 
interfaces for each facility machine or separate interfaces for sub-sets of machines, a 
small number of WIDs can be provided to facility operators where each of the WIDs 
is capable of being rapidly and/or automatically reconfigured to provide machine 
operating characteristics and control tools. Where suitable, cost can be minimized 
by employing existing wireless communication systems. For instance, many facilities 
have been equipped with wireless radio frequency (RF) local area networks (LANs). 
Signal strengths from these systems decrease with distance from transmitters. 
Thus, existing LAN access points can be used to provide WID locating signals. 
[0034] Another object is to minimize the process that must be performed by a 
WID operator to obtain information from facility machines. In this regard, in at least 
one embodiment of the invention, when a WID is brought into a machine zone, the 
information corresponding to the machine in the zone is automatically provided to the 
WID for presentation. Thus, in this embodiment, there is no need for the user to 
indicate that information is required and, simply upon walking up to a machine, the 
user gains access to the machine information. 

[0035] One other object of the invention is to reduce the possibility of 
confusing a WID operator with respect to which machine information the operator is 
observing. Here, the machine zones are limited to being proximate corresponding 
machines so that the operator has essentially simultaneous capability to view both 
the WID and a machine corresponding to the information displayed on the WID. 
[0036] In some embodiments of the invention the WID stores a WID identifier 
which can be used to identify a sub-set of information to be transmitted to the WID 
for display. The WID identifier may be associated with a particular facility employee 
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type or a particular employee. For instance, a maintenance engineer may De 
granted access to one sub-set of machine information while a process engineer is 
granted access to a second information sub-set. 

[0037] Thus, another object of the invention is to automatically enforce access 
and control rules within an industrial facility by interrogating a WID identifier 
associated with a particular WID user and provide information required by the 
particular user. 

[0038] One aspect of the invention defines two (or more) machine zones for at 
least a sub-set of facility machines and provides different machine information sub- 
sets to the WID in each of the zones. For instance, in a first relatively large 
information access zone the system may provide only machine operating 
characteristics and may limit ability to control a machine associated with the zone by 
not providing a control specification (i.e., not configuring the WID to receive control 
commands). In a relatively smaller control zone the system may provide both 
operating characteristics and some type of control specification that causes the WID 
to configure to provide control input tools (e.g., touch screen buttons, screen 
selectable icons, etc.). In these instances, the object is to ensure that machine 
control only occurs when a WID user is in a position that enables the WID user to 
observe the affects of changes made to machine operation. For instance, the control 
zone associated with a first machine may include a five foot space to all sides of the 
machine while the control zone associated with a second machine may include a 
small space to one side of the machine from which important operating 
characteristics are most easily observed. 

[0039] According to another aspect of the invention, a control zone may be 
separated from an associated machine to ensure that a WID operator is outside a 
machine operating space when controlling the machine. For instance, a control zone 
may be separated from an associated machine by five feet. 
[0040] Yet another aspect of the invention includes providing guidance 
messages that help a WID user determine location relative to control and access 
zones. For instance, in at least some embodiments the only physical landmarks that 
may be useable to identify zone location will be the machines associated with the 
zones. As indicated above, the zone shapes and sizes will sometimes be machine 
dependent (e.g., a control zone for a first machine may include space to all sides of 
that machine while a control zone for a second machine may include only a small 
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space adjacent one side of the second machine). Here, without some type of 
guidance message a WID user adjacent a machine may think he is within a control 
zone and become confused when no control information is provided via the WID. A 
simple guidance message such as "You are not within a control zone." Can avoid 
such confusion and should signal to the WID user to continue to hunt for the control 
zone if control is desired. Similar guidance messages are contemplated in the case 
of access zones. 

[0041] One other aspect of the invention includes providing authorization 
messages that help a WID user assess ability to access and control specific 
machines. As in the case of the guidance messages, it is contemplated that, once in 
a zone, a WID user may become confused if the user erroneously believes that the 
user should receive information that the user is not authorized to obtain. For 
instance, a user may not be authorized to obtain control information for a particular 
machine. In a case where a user lacks authority but is in a zone in which an 
authorized user could access information, the WID provides a message indicating 
lack of authority thereby clearing up a potentially confusing situation and helping the 
WID user to know when to stop hunting for a zone. 
[0042] Consistent with the above, the invention includes a method for 
providing information corresponding to one of several different machines to a 
wireless interface device (WID) where the machines are located within a facility and 
at least a sub-set of the machines are located within a single room. The method 
comprises the steps of identifying zones within the facility including a separate 
machine zone adjacent each of the machines within the single room, identifying the 
location of the WID within the facility, determining if the WID location is within a 
machine zone, where the WID is located within a machine zone associated with a 
specific machine, identifying machine information related to the specific machine, 
transmitting at least a sub-set of the machine information to the WID and presenting 
the received information via the WID. 

[0043] According to one aspect of the invention the method further includes 
the step of storing a WID identifier in the WID, the step of identifying machine 
information including identifying the WID identifier and selecting a sub-set of the 
machine information corresponding to the specific identified WID identifier. 
[0044] According to one embodiment the WID is a first WID and the method is 
to be used with a plurality of WIDs and wherein, prior to transmitting to the first WID, 
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the method includes the step of determining if a second WID is currently presenting 
a sub-set of the specific machine information within the machine zone and, if a 
second WID is currently presenting machine information, limiting the information 
transmitted to the first WID. Here the information provided to the first WID may be 
limited to, for instance, access information where control information is provided to 
the second WID. 

[0045] According to another aspect of the invention the method may further 
include the steps of, after the WID is located within a zone corresponding to a 
specific machine, monitoring WID location and, if the WID is removed from the zone, 
altering the information provided via the WID. The altering step may include halting 
provision of the information, erasing the information from the WID memory, indicating 
that the WID has been removed from the machine zone or any other suitable 
process that indicates a change of position with respect to the machine zone. 
[0046] According to another embodiment of the invention, for at least a sub- 
set of the machines within the room, the step of identifying machine zones includes 
identifying first and second machine zones where the first machine zone is smaller 
than the second machine zone and where first and second different sub-sets of 
machine information correspond to the first and second machine zones, respectively, 
the method further including the step of, where the WID is within one of the first and 
second zones corresponding to a specific machine, identifying which of the first and 
second zones the WID is in and, wherein the step of identifying machine information 
related to the specific machine includes the step of identifying the information sub- 
set corresponding to the identified zone. Here the smaller zone may be a control 
zone while the larger zone may be an information access zone. 
[0047] One other embodiment further includes the steps of, after the step of 
presenting, monitoring WID location and, when the WID is located outside the zone 
corresponding to the specific machine, halting presentation of the information sub- 
set. 

[0048] According to one other aspect, the step of identifying zones may further 
include identifying facility sub-area zones that correspond to machine sub-sets 
where each machine sub-set includes a set of proximate machines. Here the 
method may further include the steps of, after determining the location of the WID, 
determining if the WID is within one of the sub-area zones and, when the WID is 
located within a sub-area zone associated with a specific machine sub-set, 
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identifying information corresponding to the specific machine sub-set, transmitting at 
least a sub-set of the machine sub-set information to the WID and presenting the 
received information via the WID. Here the sub-area information may include a map 
of the machine sub-set. 

[0049] According to yet another aspect the machines within the room may be 
dividable into machine sub-sets where each machine sub-set includes a set of 
proximate machines and the step of identifying zones may further include identifying 
area zones that correspond to a plurality of proximate machine sub-sets. Here, the 
method may further include the steps of, after determining the location of the WID, 
determining if the WID is within one of the area zones and, when the WID is located 
within an area zone associated with a specific plurality of machine sub-sets, 
identifying information corresponding to the specific plurality of machine sub-sets, 
transmitting the plurality of machine sub-sets information to the WID and presenting 
the received information via the WID. Here the area information may include a map 
that illustrates the general juxtapositions of machine sub-sets. 
[0050] The invention also includes a system for providing information 
corresponding to one of several different machines to a facility employee where the 
machines are located within a facility, at least a sub-set of the machines are located 
within a single room and where a separate machine zone is adjacent each of the 
machines within the single room, the system comprising a wireless information 
device (WID) including a transceiver and a WID processor, a plurality of access 
points, each access point including a transceiver, a database including machine 
information corresponding to each of the machines, a controller linked to the access 
points and the database and including a controller processor and wherein, at least 
one of the processors is programmed to cooperate with the access points to identify 
WID location within the facility and determine if a WID is within a machine zone 
corresponding to a specific machine and, when a WID is within a machine zone, the 
controller processor identifies machine information corresponding to the specific 
machine and causes the access points to transmit at least a sub-set of the machine 
information to the WID for presentation via the WID. 
[0051] The transmitted information may include a control interface 
specification for the specific machine and the WID may use the received information 
to configure control input components for receiving control commands for the specific 
machine. 
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[0052] In one embodiment the at least one processor, after the machine 
information is presented, continues to monitor WID location and, if the W1D is 
removed from the zone, the WID processor alters the information presented via the 
WID. In another embodiment the system further includes at least one updating 
device that periodically updates the machine information and the controller processor 
causes the access points to transmit the periodically updated information to the WID 
for presentation. 

[0053] According to another aspect, after the machine information is 
presented, the at least one processor monitors WID location and, when the WID is 
located outside the zone corresponding to the specific machine, the WID processor 
limits presentation of the machine information. 

[0054] These and other objects, advantages and aspects of the invention will 
become apparent from the following description. In the description, reference is 
made to the accompanying drawings which form a part hereof, and in which there is 
shown a preferred embodiment of the invention. Such embodiment does not 
necessarily represent the full scope of the invention and reference is made therefore, 
to the claims herein for interpreting the scope of the invention. 

BRIEF DESCRIPTION OF THE SEVERAL VIEWS OF THE DRAWINGS 

[0055] Fig. 1 is a schematic diagram illustrating an exemplary industrial facility 
and zone aspects according to the present invention; 

[0056] Fig. 2a is a perspective view of an exemplary wireless information 
device WID used with the present invention; 

[0057] Fig. 2b is a schematic diagram illustrating various components of the 
device of Fig. 2a; 

[0058] Fig. 3 is a schematic diagram illustrating an exemplary 

authorization/preferences specification according to the present invention; 

[0059] Fig. 4 is a flow chart illustrating one method for providing machine zone 

specific information to WID according to the present invention; 

[0060] Fig. 5 is a flow chart illustrating the information sub-set identifying 

process blocks of Fig. 4 in greater detail; 

[0061] Fig. 6 is a flow chart illustrating the display default message process 
block of Fig. 4 in greater detail; 
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[0062] Fig. 7 is similar to Fig. 6 albeit illustrating a different detail of the display 
default message process block; 

[0063] Fig. 8 is a flow chart illustrating an alternate first portion of the method 
of Fig. 4; 

[0064] Fig. 9 is a flow chart illustrating a control loop according to the present 
invention; 

[0065] Fig. 1 0 is a flow chart similar to Fig. 5, albeit illustrating an alternate 
sub-process; 

[0066] Fig. 1 1 is a flow chart illustrating detail of a sub-set that may be 
included in the Fig. 4 process; and 

[0067] Fig. 12 is a schematic diagram illustrating a current machine control 
table that may be stored in the database of Fig. 1 to facilitate one aspect of the 
present invention; 

[0068] Fig 1 3 is an exemplary facility map similar to the schematic of Fig 1 , 
albeit including area and sub-area zones; 

[0069] Fig 14 is an exemplary terse area map corresponding to the map of Fig 
13 that may be provided via a WID screen shot; 

[0070] Fig 1 5 is an exemplary terse machine line map corresponding to the 
maps of Figs 13 and 14; and 

[0071] Fig 1 6 is an exemplary relatively more detailed machine line map 
corresponding to the maps of Figs 13 and 14. 



DETAILED DESCRIPTION OF THE INVENTION 



[0072] Referring now to the drawings wherein like reference numbers 
correspond to similar elements throughout the several views and, more specifically, 
referring to Fig. 1 , the present invention will be described in the context of an 
exemplary, albeit simplified, manufacturing facility 10 that includes a rectilinear 
facility floor space or area 14 confined by four facility walls collectively identified by 
numeral 12. In the exemplary facility 10, the entire area 14 comprises a single room 
(i.e., there are no wall partitions within facility 10 and all of the facility resides on a 
single level). A doorway 16 is provided to allow access to area 14. 
[0073] As illustrated in Fig. 1 , exemplary facility 10 includes ten separate 
machines identified by labels M1 through M10. The exemplary machines M1 
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through M10 may include any type of manufacturing machine such as a mill, a drill, a 
transfer line, a laser cutting device, a vision system, any of several different types of 
robots, clamps, etc. The machines M1 through M10 are shown as being different 
sizes to visually illustrate that the machines may have very different physical 
footprints. For example, machine M4 is illustrated as having a much larger physical 
footprint than machine M8. In general, the machines M1-M10 are spaced out within 
area 14 although, in some cases, machines may be positioned directly next to each 
other such as, for instance, machines M7 and M8 in Fig. 1. 
[0074] In Fig. 1 it is contemplated that each of machines M1-M10 includes at 
least one and, in many cases, a plurality of sensing devices (not illustrated) that 
sense machine operating characteristics and provide signals that can be used to 
facilitate machine monitoring via an interface (i.e., a WID). For instance, in the case 
of a drilling machine, sensors may include limit switches that are tripped when a drill 
slide reaches various positions along a travel path, on/off switches, speed sensing 
switches, motor operating characteristic sensors, etc. 

[0075] In addition to including sensing devices, it is contemplated that most, if 
not all, of machines M1-M10 will includes some type of control interface to facilitate 
control and control adjustment. For example, again, in the case of a drilling 
machine, drill slide stroke length may be altered, drill speed may be altered, the 
angle at which a drill bit enters a work piece may be altered, etc. 
[0076] Referring still to Fig. 1 , in addition to the components described above, 
facility 10 also includes a plurality of communication access points 1 1, a system 
processor/controller 38, a database 40, at least one wireless information device 
(WID) 30 and a plurality of two-way data buses 34, 36 and 42. Controller 38 may be 
positioned within facility 10 or may be located at some remote location such as, for 
instance, in a separate building, in a separate room within the facility that includes 
area 14 or at a completely different location such as a remote campus associated 
with facility 10. In addition, in many industrial environment, controller 38 will be 
physically associated with specific machine lines so that the controller 38 may be 
positioned, for instance, at the front end of a line of machines to facilitate easy 
access to machine operating characteristics adjacent the machines and/or to allow 
operating characteristics to be altered in a proximate manner. In Fig. 1, controller 38 
is linked to each of machines M1-M10 via a two-way data bus 34 that allows 
controller 38 to monitor machine operating characteristics as well as control machine 
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operation. 

[0077] Controller 38 is typically a processor (typically having PLC capabilities) 
based workstation capable of running various types of computer programs. For 
instance, some programs are machine control programs that enable controller 38 to 
either separately control each machine M1-M10 or, safely and precisely sequence 
machine operation thereby allowing relatively complex manufacturing processes to 
be performed in an efficient manner. In addition, other controller programs may 
allow controller 38 to derive various machine operating characteristics from 
monitored or sensed characteristics (e.g., motor voltage and current data is useful to 
derive stator and rotor resistance estimates, system inductances, identify harmonics, 
determine system torques, etc.) and to run complex algorithms to identify operating 
trends, alarm conditions, potentially unsafe conditions, maintenance requirements, 
raw material requirements and so on. Moreover, controller 38 also runs programs 
that facilitate data management and warehousing so that subsequent algorithms 
may be applied to warehoused data to identify historical operating patterns for 
various purposes. 

[0078] Furthermore, controller 38 runs programs designed to support 
interfacing with facility operators (e.g., maintenance personnel, process engineers, 
etc.) thereby providing control capabilities and system monitoring capabilities. To 
this end, controller 38 may include its own input and output interfacing devices such 
as a display screen, a keyboard, a pointing and selecting device such as a mouse or 
trackball or any other types of interfacing devices known in the art. Although not 
illustrated, other interfacing devices may be provided within facility 10 to enable 
monitoring and control. 

[0079] Controller 38 is linked via two-way data bus 42 to data base 40. 
Controller programs are stored in database 40. In addition, data generated by 
controller 38 is stored in database 40 and can be accessed to allow examination of 
historical machine operating characteristics, real time operating characteristics and 
any other data generated by algorithms performed by controller 38. 
[0080] Referring still to Fig. 1, each information access point 1 1 includes a 
two-way wireless transceiver that, as well known in the computer arts, is capable of 
transmitting and receiving electromagnetic (e.g., radio or infrared) signals within an 
area proximate the transceiver. Wireless transceivers like access points 1 1 are well 
known in the industry and therefore, in the interest of simplifying this explanation, will 
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not be described here in detail. For the purposes of the present invention, it should 
suffice to say that each transceiver 1 1 transmits information signals which decrease 
in strength as distances from the transceiver increase. In the illustrated example, six 
separate access points 11 are provided within area 14 and are generally equi- 
spaced within area 14. Typically, access points 11 will be mounted on the ceiling 
within an area 14 to allow relatively unobstructed communication between an access 
point 1 1 and other devices that communicate therewith. While access points 1 1 are 
illustrated as being substantially equi-spaced within area 14, it should be appreciated 
that other access point arrangements are contemplated and that, in many cases, 
other access point arrangements may be most suitable given specific machine 
layouts, the physical characteristics of each machine and machine zone layouts 
(described below). 

[0081] Controller 38 is linked to each access point 1 1 via a two-way data bus 
36 which allows controller 38 to receive information from the access points 1 1 and 
also allows controller 38 to provide information to each of the access points 1 1 for 
transmission within area 14. Information received from each access point 1 1 is 
typically tagged by the access point so that controller 38 can determine which 
access point 1 1 provided the received information. This tagging may either be 
performed by access point 1 1 earmarking data packets with an access point 
identifier (e.g., an access point number) or, in the alternative, may be facilitated by 
simply providing separate hardwires from each of the access points 11 to the 
controller 38. In a similar fashion, controller 38 and access points 11 are configured 
such that controller 38 can address information to each separate and specific access 
point 11. 

[0082] Referring still to Fig. 1 , WID 30 is generally a wireless handheld device 
that includes a transceiver like the transceivers that comprise access points 1 1 so 
that WID 30 can wirelessly transmit information and can wirelessly receive 
information via electromagnetic communication or some other suitable wireless 
communication. Thus, generally, WID 30 is equipped to communicate with any 
access point 1 1 in area 14. It should be appreciated that, while the illustrated area 
14 is relatively small, many industrial facilities may include much larger spaces such 
as, for instance, spaces including tens of thousands of square feet. In these cases, 
it is contemplated that the transmitting distance of a typical WID 30 will be insufficient 
to transmit information to all access points within a facility. In other words, while WID 
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30 may be able to communicate with each access point 1 1 within a facility, 
communication will be limited by signal strength capabilities and reliable 
transmissions will require a WID proximate access points. 
[0083] To facilitate a good understanding of the present invention some 
phrases should be defined. To this end, unless indicated otherwise, hereinafter the 
phrase "access information" will be used to refer to machine operating characteristics 
and other machine data derived therefrom, either real time or historical. The phrase 
"access specification" will be used to refer to a specification that includes information 
that can be used by a WID 30 to present access information in a specific way (i.e., 
an access specification defines screen shots or presentations). Similarly, the phrase 
"control information" will be used to refer to information necessary to facilitate 
machine control. For instance, to adjust the stroke of a drill slide a WID operator 
must first know the current stroke limits - the current stroke settings comprise control 
information. In addition, the phrase "control specification" is used hereinafter to refer 
to a specification that includes information useable by a WID to present control 
information and to configure WID input devices to receive control input commands. 
[0084] For instance, a control specification may associate certain WID buttons 
with specific control commands such as increase speed or decrease speed. In these 
cases the control specification may also include instructions to be displayed to a WID 
user that explain the button-function association. In the alternative, a control 
specification may define pull-down menus, control icons, touch screen buttons, etc., 
to be displayed via a WID screen. Here the control specification would also 
associate the screen selection tools with specific control functions. The screen and 
other types of control inputs will generally be referred to hereinafter as control tools. 
[0085] Referring still to Fig. 1 , according to at least one embodiment of the 
present invention, sub-spaces within area 14 are earmarked or identified as machine 
zones associated with each of the separate machines M1-M10. For instance, a 
space identified by numeral 24 includes a relatively small region adjacent machine 
M1 that is specifically associated with machine M1, space 24 referred to hereinafter 
as the machine zone associated with machine M1. Other numbered machine zones 
in Fig. 1 include machine zone 20 associated with machine M3, machine zone 26 
associated with machine M4, machine zone 28 associated with machine M8 and 
machine zone 32 associated with machine M10. Each machine zone corresponds 
to a small region within area 14 in which it has been deemed suitable for a system 
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operator (e.g., maintenance engineer, machine operator, etc.) to access machine 
operating characteristics and/or control the machine associated with a particular 
zone. For instance, when a system operator is within zone 26 it may be suitable for 
the operator to access operating characteristics corresponding to machine M4. 
Similarly, it may only be deemed suitable for an operator to control machine M1 
when the operator is physically present within small zone 24. 
[0086] The zone restrictions on access and control are provided and enforced 
to increase facility safety and reduce operator confusion. For instance, if an operator 
were within zone 32 corresponding to machine M10 but was receiving access 
information corresponding to machine M2, the operator would clearly be confused. 
Similarly, If an operator were located within zone 24 corresponding to machine M1 
but was receiving control information corresponding to machine M3, the operator 
may inadvertently and incorrectly alter operation of machine M3 while intending to 
alter operation of machine M1. 

[0087] In Fig. 1 two different types of machine zones are illustrated including 
control zones and access zones. Double cross-hatched zones like zones 22 and 24 
are control zones. Control zones are typically relatively small regions proximate 
associated machines where, when a system operator is within the control zone, the 
operator is in a particularly advantageous position with respect to the machine to 
visually observe important operating characteristics of the machine and to observe 
the effects on machine operation that are caused by control modification. For 
example, with respect to machine M1, the best and perhaps the only region in which 
to observe machine operation sufficiently during control modification is small zone 24 
which includes a portion of one side of machine M1 . Similarly, small control zone 22 
to one side of machine M3 is the only location from which an operator can suitably 
observe control modifications to machine M3. Other machine control zones are 
illustrated by the double cross-hatched regions adjacent the machines illustrated in 
Fig. 1. 

[0088] It should be appreciated that each type of machine within a facility 1 0 
will have different physical characteristics and therefore suitable control zones will be 
machine type specific. For instance, while small zone 24 corresponds to machine 
M1, the control zone corresponding to machine M6 includes space on all sides of 
machine M6. It should also be appreciated that there may be some machines where 
the machine simply operates and no control zone is provided. For example, in Fig. 1 
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machine M8 is not associated with a control zone. 

[0089] In Fig. 1 single cross-hatched zones including zones 20, 26, 28 and 32 
are referred to access zones. As its label implies, an access zone is a region in 
which it has been deemed suitable for a system operator to access or monitor an 
associated machine's operating characteristics (i.e., access information). For 
instance, when an operator is within zone 20 it is suitable for the operator to access 
operating characteristics of machine M3. Similarly, when an operator is within zone 
28 it is suitable for the operator to access operating characteristics of machine M8. 
[0090] As illustrated, typically, the monitor zone will be larger than the control 
zone corresponding to a single machine. For instance, access zone 20 is much 
larger than control zone 22 corresponding to machine M3. Similarly, the access 
zone corresponding to machine M5 is much larger than the control zone 
corresponding to machine M5. Access zones are larger than associated control 
zones because, generally, characteristic access or monitoring is much safer than 
machine control and an operator may wish to move about a machine while observing 
real time operating characteristics from various vantage points. 
[0091] ' Referring still to Fig. 1 , it is contemplated that within a control zone like 
zone 22, a system operator should be able to access either control information or 
access information or access both control and access information at the same time. 
Thus, for instance, within zone 22 an operator can access control and/or access 
information corresponding to machine M3 while within zone 20 the operator can only 
access access information corresponding to machine M3. Similarly, within control 
zone 24 an operator should be able to access each of control and access 
information corresponding to machine M1. In control zones where both access and 
control information may be provided, in some cases both types of information will be 
provided simultaneously if suitable. In other cases it is contemplated that a WID 
operator may be provided with some type of button, selectable icon, etc., to toggle 
back and forth between access information and control information. 
[0092] In addition to access zones and control zones, a third zone type may 
be associated with at least a sub-set of machines. Here, it is contemplated that, in 
order to establish an association with a machine and hence obtain machine 
information, it may be desirable to require that an operator be relatively proximate 
(e.g., immediately adjacent) the machine but that, after the association has been 
established, it may be prudent to allow the operator to access machine information at 
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locations relatively less proximate the machine. For instance, to initially associate 
with a machine and obtain access information an operator may have to be within five 
feet of the machine and thereafter, to continue to associate with the machine the 
operator may have to remain in a larger area including all space within fifteen feet of 
the machine. The larger zone of association described here is generally referred to 
as a "hysteresis zone". 

[0093] A single exemplary hysteresis zone is illustrated in Fig. 1 including the 
vertically hatched area 21 about machine M3. Hysteresis zone 21 is an access 
hysteresis zone meaning that only access information, not control information, is 
accessible within zone 21 . Control hysteresis zones are also contemplated by the 
present invention although none are illustrated in Fig. 1 . 
[0094] To minimize operator confusion, in at least one embodiment of the 
invention, the zones corresponding to adjacent machines do not overlap. For 
example, the access zones corresponding to adjacent machines M7 and M8 do not 
overlap. To further minimize the possibility of confusion, buffer zones or regions like 
region 15 may be provided between machine zones so that zones can be clearly 
distinguished from each other. 

[0095] Control zones may be spaced apart from associated machines to 
ensure that control function are not performed when an operator is in a precarious 
location with respect to an associated machine. For instance, in Fig. 1, control zone 
24 is spaced from, albeit proximate to, associated machine M1 and control zone 22 
is spaced from associated machine M3. 

[0096] In some embodiments of the invention at least some of the hysteresis 
zones may include portions of machine zones or the entirety of machine zones 
associated with other machines. For instance, in Fig. 1 , the hysteresis zone 23 
associated with machine M7 also includes the space surrounding adjacent machine 
M8. This overlapping feature enables a WID user to travel among related proximate 
machines so that, for instance, operating characteristics corresponding to a first 
machine (e.g., M7 in Fig. 1) can be observed while adjacent a second related 
machine (e.g., M8 in Fig. 1). Here, it is contemplated that in most environments 
overlapping hysteresis zones would be limited to access information and not control 
information to ensure that machine control remain localized. 
[0097] In at least one embodiment of the invention no physical markers are 
provided within area 14 to distinguish control and access zones and instead the 
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zones are earmarked electronically on a facility map that resembles the schematic of 
Fig. 1 and that is stored in database 40 for access by controller 38. 
[0098] Generally, according to the present invention and referring still to Fig. 
1 , controller 38 controls access and control information provided to WIDs 30 within 
facility 10 to ensure that machine access and control only takes place within the 
zones specified by the facility map stored in database 40. To this end, when a WID 
30 is located within facility 10 and is turned on, controller 38, access points 1 1 and 
WID 30 cooperate to determine WID 30 location within facility 10. Once WID 30 
location has been determined, controller 38 accesses the facility map in database 40 
and determines if WID 30 is within one of the control or access zones corresponding 
to a specific machine. If WID 30 is within a machine specific zone, controller 38 
accesses access and/or control information corresponding to a specific machine 
associated with the zone and provides that information to the WID 30 via a proximate 
access point 1 1 . Thereafter, an operator can either access and monitor machine 
operation or, if within a control zone, may provide commands to controller 38 via 
proximate access points 1 1 to change machine operation. 

[0100] In addition, in at least some embodiments of the invention, after access 
or control information has been provided to a WID 30 within a specific zone, if the 
WID 30 is removed from the zone, the system determines that the WID 30 has been 
removed from the zone and will limit the access or control information in some 
fashion. For instance, in one embodiment, when a WID 30 is removed from a control 
zone (e.g., 22), the control information is simply no longer provided via the WID 30. 
In addition, in at least one embodiment, when control information is rendered 
inaccessible via WID 30, a message may be provided to the WID 30 operator 
indicating that the operator has left the control zone corresponding to the associated 
machine. In a similar fashion, when a WID 30 is removed from an access zone, 
some type of informational limitation may take place, such as rendering the access 
information inaccessible via the WID, indicating that the WID 30 has been removed 
from the access zone while still providing the access information, etc. In at least one 
embodiment, access information corresponding to one machine may continue to be 
provided by a WID 30 until the WID 30 is taken into another machine zone. In other 
embodiments access information is provided as long as the WID remains within a 
hysteresis zone. 
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[0101] Referring now to Fig. 2a, a perspective view of an exemplary WID 30 is 
illustrated. Other components of exemplary WID 30 are illustrated in Fig. 2b. 
Exemplary WID 30 includes, generally, a plurality of components that are mounted 
within a hardened plastic or metallic housing identified by numeral 32. WID 30 
components include a processor 71, an input device (e.g., keyboard 36), a display 
screen 34, a speaker 51 for audio output, a transceiver 38 and a memory 69. 
Processor 71 is linked to each of the input device, display screen 34, speaker 51 , 
transceiver 38 and memory 69 for communication therewith. Processor 71 is 
equipped to run various programs for both displaying information via screen 34 and 
for receiving control signals and communicating those control signals to access 
points 1 1 (see again Fig. 1 ) via transceiver 38. 

[01 02] The input device may include any of several different types of input 
components including a typical push-button keyboard 36, separate selection buttons 
40 and 42, a rocker-type selection button 44, and/or selectable icons that may be 
provided via display screen 34 such as, for instance, icons 45. It is contemplated 
that, in at least one embodiment, a pointing cursor 46 may be movable about screen 
34 and placed over one of the selectable icons (e.g., 45) after which a conventional 
type mouse clicking action may be used to select one of the icons to cause some 
display or control function to occur. In other embodiments display 34 may comprise 
a touch screen where icons are selectable via a stylus or the tip of an operators 
finger. 

[01 03] Display screen 34 may be any type of conventional display screen 
suitable for a handheld device and, for example, may be equipped to display numeric 
information, icons, graphs such as graph 47, bar charts, or any other type of 
monitoring and control information that may be associated with facility machines. 
[0104] Speaker 51 is a conventional small audio output speaker which may be 
used for any purpose such as providing an audible indication when a WID 30 is 
removed from a zone, providing operating characteristics in an audible manner, etc. 
[01 05] Transceiver 38 is mounted proximate the top end of housing 32. As in 
the case of the transceivers that comprise access points 1 1 , transceiver 38 is 
capable of transmitting electromagnetic signals and also receiving such signals so 
that information can be provided to controller 38 or received from controller 38 via 
access points 1 1 . 
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[0106] Memory 69 stores the programs performed by processor 71 and also, 
in at least some embodiments of the invention, stores a WID identifier (e.g., a WID 
number, a WID user identification number, etc.). It is contemplated that some WIDs 
30 may only be configured to provide access information and, in this case, the 
programs stored in memory 69 may only be access type programs. Where a WID 30 
is equipped with control capabilities, control programs are stored in memory 69. 
[01 07] In addition to enforcing zone rules for each facility machine, it is 
contemplated that, in at least one embodiment of the invention, the controller 38 and 
associated system components may also be used to enforce information restriction 
requirements within a facility. To this end, as in many industries, in the industrial 
automation industry, there are many different facility employee types that have 
access to facility machines M1-M10. Each of the facility employee types will typically 
perform specific tasks with respect to facility machines and, to that end, require 
specific types of information, specific information layouts and/or specific control 
capabilities. For instance, in the case of a maintenance engineer, the maintenance 
engineer may require the capability to cause machines to run through specific 
machining sequences that are different than sequences that a process engineer may 
require. In this case, it is desirable to restrict the process engineer from performing 
the maintenance type control sequences while enabling the maintenance engineer to 
perform those sequences. Similarly, often a process engineer will require the ability 
to modify machine control characteristics in a fashion that is different than would be 
required by a maintenance engineer and, to that end, the process engineer's WID 30 
may be provided with certain functionality that the maintenance engineer's WID 30 is 
not. Furthermore, even amongst maintenance engineers, there may be certain 
engineers that require greater control latitude than other engineers and, in fact, some 
lower level maintenance engineers may be completely restricted from machine 
control and only be allowed to access or monitor machine operating characteristics. 
Here WID 30 capabilities can be used to enforce facility access and control 
requirements. 

[01 08] Referring now to Fig. 3, an authorization/preferences specification 39 
that may be stored in database 40 (see again Fig. 1) is illustrated. Exemplary 
specification 39 includes six separate columns including a WID # column 130, a 
machine # column 132, an access authority # column 134, an access specification 
column 135, a control authority column 136 and a control specification column 138. 
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As its label implies WID # column 130 lists a separate identifier or number 
corresponding to each of the WIDs 30 usable within a facility 10. For example, in 
Fig. 3, there are 1 through XX WIDs listed in column 130 and the identifiers are 
numbered 1 through XX. 

[01 09] As its label implies, machine # column 1 32 includes a list of all facility 
machines that can either be controlled or monitored via a WID for each WID 
identified in column 130. For instance, machines M1 through MNNN are listed for 
WID #1, machines M1-MNNN are separately listed for WID #2, and so on. 
[01 1 0] Access authority column 1 34 indicates, for each WID number and 
machine number combination in columns 130 and 132, whether or not the WID in 
column 130 has access authority for the machine in column 132. In column 134 a 
"Y" designator indicates at least some level of access authority while an "N" 
designation indicates no access authority for the particular WID - machine 
combination. For instance, in Fig. 3, WID #1 has at least some level of access 
authority for machines M1, M2, M4, M5, M7, M8 and MNNN and has no access 
authority for machines M3 and M6. 

[0111] For WID number and machine number combinations where at least 
some level of access authority is allowed, different levels of access authority are 
identified by a qualifying number following each "Y" designation. To this end, in the 
exemplary specification 39, a "1" qualifier indicates full access authority meaning that 
the particular WID in column 130 can be used to access all information 
corresponding to the particular machine in column 132. Higher number qualifiers 
such as 2, 3, 4, etc., indicate lesser levels of access authority. For example, as 
illustrated in row 142 of Fig. 3, WID #1 has complete access authority for machine 
M1 while, as illustrated in row by 140, WID #1 has a second level of access authority 
(i.e., Y-2) for machine M4. 

[0112] Access specification column 1 35 provides information that indicates 
how access information corresponding to a particular WID-machine combination 
from columns 130 and 132 should be displayed via the WID and may include, for 
instance, WID user preferences. For instance, two maintenance engineers may find 
different views of the same access information most helpful and information 
specifying preferred views is stored in the specification column 135. Default access 
specifications are contemplated in column 135 an "LOA" designator means that an 
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associated WID lacks authority to access access information for the associated 
machine (i.e., LOA = "Lack Of Authority"). 

[0113] Referring still to Fig. 3, control authority column 1 36 is similar to access 
authority column 134 and, to that end, includes "Y" and "N" designators and 
numerical qualifiers to indicate whether or not particular WIDs in column 130 have 
control authority and the degree of control authority those WIDs have over machines 
in column 132. For instance, WID #1 has a relatively low level control authority (i.e., 
Y-4) over machine #M1, has no control authority over machine #M2, no control 
authority over machine #M3, and so on. Note that with respect to at least some 
machines in column 132, some WIDs in column 130 may have access authority and 
not have control authority. For example, see row 144 where WID #1 has complete 
access authority over machine #M2 and has no control authority over machine #M2. 
Also note that different WIDs in column 130 have different levels of access authority 
and control authority over the same machines. For instance, in row 148, WID #2 has 
a low level (i.e., Y=8) of access authority in column 134 over machine #M1 while 
WID #1 has a high level of access authority over machine #M1 . These different 
authority levels reflect the different information needs of facility employees. Also 
note that the same WID may have a high level of access authority and a low level of 
control authority over a specific machine (e.g., see row 149 where WID #2 has high 
level access and low level control over machine #M7). 

[0114] Note that it is possible that, for a specific WID, the WID may not be 
authorized to obtain any information with respect to certain facility machines. I this 
case it is contemplated that some type of indicator would be provided to the WID 
user via the WID indicating lack of authority. 

[0115] The control specification column 1 38 includes sets of preferences that 
indicate how control information should be displayed via a WID display for particular 
WID types or WID users. It is contemplated that the overall system may include 
canned control views that can be selected by WID users and that are then used to 
update the control specifications in column 138. In the alternative, it is also 
contemplated that, in at least some embodiments, some type of customization of 
views may be facilitated via either a WID 30 or some other type of commissioning 
interface such as a stationary PC, a dedicated controller 38 interface, etc. 
[0116] Access and control authority may be assigned to specific WIDs in any 
of several different manners. For example, it is contemplated that some facilities 
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may include WIDs that are used by many different facility employees where, when 
an employee enters a facility 10, the employee checks out an appropriate WID 30 
from a central dispatch station. In this case, WIDs having certain capabilities would 
be checked out to appropriate employees. For instance, one type of maintenance 
WID 30 may be checked out to a particular maintenance engineer where the WID 
identifier (i.e., the number in column 130 of Fig. 3) is associated with appropriate 
access authority and control authority for the particular maintenance engineer. 
Where a process engineer checks out a WID 30, the process engineer would check 
out a WID having a WID identifier associated with monitor and control authority 
required by the process engineer. 

[01 17] In the alternative, WIDs 30 may be personalized. For instance, 
personal digital assistants (PDAs) may be used as WIDs 30. In this case, the WID 
identifier in column 130 of Fig. 3 may identify a particular PDA owner. 
[0118] Referring now to Fig. 4, one method 80 according to the present 
invention is illustrated. Referring also to Figs. 1 , 2a, 2b and 3, at process block 82, 
machine zones for each machine M1-M10 within facility 10 are identified during a 
system commissioning procedure. The commissioning procedure in general, lays 
out the range of control zones, access zones and, where appropriate, hysteresis 
zones, for each particular machine. Various commissioning procedures for 
identifying machine zones are contemplated. After the control and monitor zones 
have been identified, an electronic map (e.g., see again Fig. 1) of the facility 10 
including the identified zones is stored in database 40. 

[0119] After the machine zones have been identified and electronically stored 
in database 40, when a WID 30 is turned on and is brought into a facility area 14, the 
WID 30 transmits the WID identifier or number at a specific and known signal 
strength to access points 1 1 proximate the WID 30 at block 84. When an access 
point 1 1 receives the transmitted signal, the access point 1 1 identifies the signal 
strength and the WID number and packages those two bits of information along with 
an access point identifier and transmits this information packet via data bus 36 to 
controller 38. At block 86, controller 38 uses the signal strengths and the access 
point identifiers to determine the location of the specific WID within room 14. 
[0120] Any of several different methods to determine WID location using 
signal strength may be used. For instance, a signal triangulation method whereby 
the intersection of three access point signal strength circles is used to determine 
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location may be employed. Other statistical methods of locating are also 
contemplated including those described in WO 02/054813 referenced above. At 
block 86, after WID 30 location has been precisely identified, controller 38 access 
the facility map in database 40 and determines in which, if any, machine zone the 
WID 30 is located. 

[0121] Continuing, at decision block 88, controller 38 determine whether or not 
the WID is actually in a machine zone. For instance, in Fig. 1 , the illustrated WID 30 
is not within one of the identified machine zones but rather is in a buffer zone (e.g., 
15) between machine zones. At block 88, where the WID is not within a machine 
zone, control passes to block 102 where the system causes WID 30 to display a 
default message. To this end, referring also to Fig. 6, in at least one embodiment, 
the process of displaying a default message includes transmitting a message such 
as "You are not currently in a machine zone." at block 150 to the WID 30 via access 
points 1 1 and then displaying the received message at block 1 52 via the WID. 
[0122] This simple location status or guidance message reduces WID user 
confusion by giving some type of indication of where the WID user is with respect to 
the zones. For instance, referring again to Fig. 1 , a WID user that resides to the left 
of machine M1 as illustrated and is proximate machine M1 may believe that he is 
within some type of machine zone corresponding to machine M1 when in fact the 
user is not within a machine zone. 

[0123] At block 103, controller 38 disassociates the WID from all zones. 
Disassociation is provided in the illustrated embodiment ot ensure that, upon 
entering another machine zone, the WID 30 is free to re-associate or more properly, 
be re-associated by controller 38, with the new zone. 

[0124] Referring again to Figs. 1 - 4 and also to Fig. 6, after block 103, control 
passes back up to block 84 where the system again determines WID location within 
facility 10. Thus, where WID 30 is initially not within a machine zone but is moved 
into a machine zone, the looping process through blocks 84, 86, 88 and 102 
eventually determines that the WID 30 is within a specific machine zone. 
[0125] Referring again to block 88, where the WID 30 is within a machine 
zone, control passes to block 90 where controller 38 determines if the WID 30 is 
currently associated with a specific machine zone. To this end, where a WID 30 
remains within one zone during consecutive passes through the process 80 in Fig. 4 
or is moved from one zone directly into an adjacent zone (e.g., from zone 28 into 
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zone 26 in Fig. 1) between consecutive passes through process 80, during the 
second pass through process 80, at block 88, the WID 30 will be associated with the 
machine zone in which the WID resided during the first pass through process 80. 
[0126] In this case, control passes to block 104 where controller 38 
determines if the WID 30 is still in the machine zone that the WID was most recently 
(i.e., during the previous pass through process 80) associated with. Here, for 
instance, were the WID 30 remains in the same zone during consecutive passes 
through process 80, the WID will still be in the associated machine zone and control 
passes to block 106. At block 106 controller 38 causes WID 30 to display the sub- 
set of machine information corresponding to the zone that the WID is associated with 
and control again passes back up to block 84 where the process 80 is repeated. By 
looping back up through block 106 instead of down through the lower blocks in Fig. 4 
when the WID zone remains the same between consecutive process 80 cycles, 
unnecessary steps required to re-associate a WID and a machine zone are avoided 
(i.e., the WID and zone above-referenced already associated). The end result is that 
the information sub-set displayed by the WID 30 remains unchanged between 
consecutive process cycles where the WID zone is unchanged. 
[01 27] Where, however, the WID 30 is in a machine zone that is different than 
the currently associated machine zone (e.g., the WID 30 has been moved from zone 
28 into zone 26 between consecutive process 80 cycles), control passes from block 
1 04 to block 92. Similarly, where the WID 30 is not currently associated with a 
machine zone at block 90, control passes to block 92. 

[0128] At block 92, controller 38 identifies the machine number conesponding 
to the machine zone in which the WID 30 is currently located. At block 94, controller 

38 access the authorization/preferences specification 39 that is stored in database 
40 and at block 96 controller 38 identifies an information sub-set corresponding to 
the machine number, the WID number and specifications as specified in specification 

39 (see again Fig 3). For instance, where WID #1 in column 130 of Fig. 3 is located 
within zone 26 of Fig. 1 (i.e., the access zone corresponding to machine #M4), the 
information sub-set will be the sub-set corresponding to machine #M4, access 
authority Y-2 and access specification Spec-3. 

[0129] Referring still to Figs. 1 through 4, at block 98 controller 38 associates 
the identified machine zone with the WID number and control passes to block 100. 
At block 100 controller 38 causes one or more access points 1 1 proximate the WID 
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location to transmit the information sub-set to the WID 30. Here, the WID identifier is 
appended to the transmitted information to ensure that only the specific WID within 
the zone receives the transmitted information. Continuing, at block 106, the WID 30 
displays the information sub-set corresponding to the authorization/preferences 
specification for the particular zone and the particular access and/or control authority 
associated with the WID. Next, control passes back up to block 84 where the 
process is repeated. 

[0130] In addition to providing access information and control information, 
controller 38 may be programmed to provided additional information to reduce WID 
operator confusion. For instance, where a particular WID 30 is located within a 
particular machine zone but the WID is not associated with a particular authority 
level that allows the WID to provide monitor and/or control authority, authorization 
messages to that effect may be provided. To that end, referring again to Fig. 4 and 
also to Fig. 5, one sub-process corresponding block 96 is illustrated in greater detail 
in Fig. 5. 

[0131] Referring to Figs. 1 , 4 and 5, after block 94 where the WID has been 
moved into a new machine zone since the last pass through process 80 and an 
associated machine zone has been identified, in at least one embodiment of the 
invention, control passes to block 110 where controller 38 determines whether or not 
the associated zone is a control zone. Where the associated zone is not a control 
zone, control passes to block 119 where a message such as "You are not within a 
control zone." is provided as a first part of the information sub-set. Thereafter control 
passes to block 118. 

[01 32] Referring again to block 1 1 0, where the associated zone is a control 
zone, control passes to block 112 where the controller 38 uses specification 39 (see 
again Fig. 3) to determine whether or not the WID has control authority for the 
machine associated with the zone in which the WID currently resides. Where the 
WID does not have control authority for the specific machine, control passes to block 
116 where a message such as "You do not have control authority for machine #." is 
provided as the first part of the information sub-set. After block 116 control passes 
to block 118. 

[0133] At block 118, controller 38 determines whether or not the WID 30 has 
access authority for the specific machine. Where the WID does have access 
authority, control passes to block 120 where controller 38 provides the information 
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associated with the particular machine zone and the access authority specified by 
specification 39 as the second part of the information sub-set. 
[0134] Referring again to block 118, where the WID 30 does not have 
authority to access information for the particular machine, control passes to block 
122 where the controller 38 provides a message "you do not have access authority 
for the machine #." as the second part of the information sub-set. 
[01 35] Referring again to block 1 1 2, where the WID has control authority for 
the particular machine, control passes to block 114 where controller 38 provides the 
control information for the associated machine zone as the information sub-set. 
[0136] After each of blocks 1 14, 120 and 122, a complete information sub-set 
has been provided which either provides control information, access information and 
a message indicating that the WID is not in a control zone, access information and a 
message indicating that the user does not have control authority for the particular 
machine, a message that the WID is not within a control zone and the WID does not 
have access authority for the machine or a message that the WID does not have 
control authority and does not have access authority for the particular machine. 
After each of process blocks 1 14, 120 and 122, control passes back to block 98 in 
Fig. 4 and other parts of process 80 are resumed. 

[0137] Referring again to Fig. 4 and also to Fig. 7, an alternate default 
message process 102 is illustrated in Fig 7. Referring also to Figs. 1 and 2, in Fig. 7, 
at block 1 54, controller 38 determines whether the WID 30 was previously 
associated with a machine zone. Here, for instance, between consecutive process 
80 cycles in Fig. 4, a WID 30 may have been moved from within a machine zone 
(e.g., 26 in Fig. 1 ) into one of the buffer zones that is not associated with a particular 
machine. Where the WID was previously associated with a machine zone, control 
passes to block 156 where controller 38 allows the WID to display the most recent 
monitor information corresponding to the most recently associated zone. Thus, for 
instance, again referring to Fig. 1, where WID 30 is moved from within zone 26 into 
one of the buffer zones between consecutive process 80 cycles, the process 
illustrated in Fig 7 causes WID 30 to continue to display the most recently displayed 
monitor information corresponding to machine #M4 while WID 30 remains in a region 
that is not within some other machine zone. Where the WID was not previously 
associated with a machine zone, control passes to block 158 where controller 38 
transmits a message such as "You are not currently in a machine zone." to the WID 
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30 via proximate access points 1 1 . At block 103 the WID 30 displays the received 
message. After each of blocks 156 and 103 control again passes to block 84 in Fig. 

4. 

[0138] While the embodiment described with respect to Fig. 4 calls for WID 30 
to transmit signals to access points 1 1 and controller 38 identifies WID 30 location, it 
is contemplated that a reverse process may be performed to identify WID location. 
To this end, controller 38 may cause each of access points 1 1 to periodically 
transmit signals from indicating access point identifiers to WID 30 and WID 30 then 
determines WID location within facility 10 as a function of known information about 
the layout of access points 1 1. A process 80' consistent with this alternate 
embodiment of the invention is illustrated in Fig. 8. In Fig. 8, several of the process 
steps illustrated are similar to the steps required by the process of Fig. 4 and some 
of the steps are identical to the steps of Fig. 4. For this reason, steps in Fig. 8 that 
are similar to the steps in Fig. 4 are identified by the same number followed by a '"" 
and identical steps are identified by the same numerals. For example, the step of 
displaying the information sub-set 106 is essentially identical in each of Figs. 4 and 8 
and therefore is identified by the same number 106 while the signal transmission 
steps 84 and 84' are only similar. 

[01 39] Referring now to Figs. 1 -3 and also to Fig. 8, at block 82', after zones 
corresponding to each of the facility machines M1-M10 have been identified, an 
electronic facility map consistent therewith is stored in the WID memory 69 (see 
again Fig. 2b). Thereafter, at block 84', controller 38 causes access points 1 1 to 
transmit access point identifier signals of a specific and known strength to WID 30. 
At block 86', WID 30 uses the received signals to determine WID location and also to 
determine the machine zone in which the WID is located (WID 30 may also relay the 
signals to Controller 38). At block 88', WID 30 determines whether or not the WID is 
within a machine zone. Where the WID is not within a machine zone control passes 
to block 102' where the WID displays a default message. The default message may 
take any of several different forms and, in at least two embodiments, would take the 
forms described above with respect to block 102 in Fig. 4 (see Figs 6 and 7 in this 
regard). After block 102' control passes to block 84'. 

[01 40] Referring again to block 88', where the WID 30 is within a machine 
zone, control passes to block 90' where the WID processor determines whether or 
not the WID is currently associated with a machine zone. Where the WID is 
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currently associated with a machine zone control passes to block 104' where the 
WID determines whether or not the WID is still in the associated machine zone. 
Where the WID is still in the associated machine zone, control passes to block 106 
where the WID displays the information sub-set corresponding to the associated 
zone. 

[0141] Referring again to block 90', where the WID 30 is not currently 
associated with a machine zone, control passes to block 91' where the WID 
transmits the machine zone and the WID identifier (i.e., the WID #) to proximate 
access points 11 which in turn transmit the received information to controller 38. 
Referring again to block 104', where the WID is not in the associated machine zone, 
control passes to block 91' where, again, the WID 30 transmits the machine zone 
and the WID identifier to proximate access points 1 1 for delivery to controller 38. 
[0142] After block 91 ', control passes to block 92 in Fig. 4 and the process in 
Fig. 8 cycles through process block 92, 94, 96, 98 and 100 prior to looping back up 
to block 106 in Fig. 8. 

[0143] Where a WID is located within a control zone and the WID is 
authorized to receive control information and facilitate machine control, the 
information provided to the WID will be used to automatically configure the WID to 
facilitate the authorized control functions. To this end, referring again to Fig. 2a, the 
control information and control specification transmitted to a WID 30 may configure 
specific hardware input devices such as keyboard 36, buttons 40, 42 and/or 44 in 
machine specific ways. In the alternative, the control information and specification 
may cause icons such as icons 45 or other display type interface tools such as pull 
down menus, touch selectable icons, etc., to be provided on display 34. Cursor 46 is 
a selection pointer. 

[0144] After a WID 30 has been configured for control, the WID 30, access 
points 1 1 and controller 38 cooperate to facilitate a control loop. To this end, 
referring now to Fig. 9, an exemplary control loop 159 is illustrated. Referring also to 
Figs. 1 , 2a and 2b, at block 161 , the WID processor 71 monitors the WID input 
devices for any control commands. Where no control commands are received at 
block 162, control passes back up to block 161 and the monitoring process is 
repeated. However, at block 162, where a command is received, control passes to 
block 164 where processor 71 transmits the received command via transceiver 38 to 
access points 1 1 . At block 166, the access points 1 1 transmit received commands 
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to controller 38. At block 168, controller 38 adjusts machine operation as a function 
of the received commands. The process 159 in Fig. 9 operates in parallel with the 
process in Fig. 4 after the control specification is used to configure the WID 30 
appropriately and while the WID remains in an associated zone. 
[0145] In addition to enforcing zone rules and monitoring control authority 
rules as described above, the inventive system can also be used to enforce other 
facility rules. For example, it may be desirable to limit control of a machine to a 
single WID user at any given time while allowing multiple WID users to access 
information corresponding to one machine at the same time. An exemplary method 
96 for limiting machine control to a single WID is illustrated in Fig. 10. Referring also 
to Fig. 4, the process of Fig. 10 represents to a second detailed process 
corresponding to process block 96. in addition, comparing Figs. 5 and 10, it should 
be appreciated that the processes associated with blocks 110, 116, 118, 114, 120 
and 122 are essentially identical between the two processes. Block 1 12' in Fig. 10 is 
similar to block 1 12 in Fig. 5 except that, when a WID has control authority for a 
particular machine, instead of passing control to block 114 as in Fig. 5, the process 
of Fig. 10 passes control to block 129. Thus, when a WID is within a associated 
control zone and is authorized to control the machine corresponding to the 
associated zone, control passes to block 129 where controller 38 determines 
whether or not some other WID is currently controlling the particular machine. 
[0146] Where no other controller is currently controlling a particular machine, 
control passes to block 1 14 and, as in the process of Fig. 5, controller 38 provides 
the control information for the associated machine zone as the information sub-set. 
However, at block 129, where another WID is currently controlling the particular 
machine, control passes to block 125. At block 125, controller 38 provides a 
message such as "Another WID has control authority for the machine." as the first 
part of the information sub-set (i.e., control information for the particular machine is 
not provided to the WID despite the fact that the WID is authorized to control the 
particular machine). 

[01 47] From block 1 25 control passes to block 1 1 8 where, consistent with the 
method of Fig. 5, the controller 38 determines whether or not the WID has authority 
to obtain and display access information. Control continues through blocks 120 and 
122 and then cycles back to block 98 in Fig. 4. 
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[01 48] Referring now to Fig. 1 1 , to facilitate the process corresponding to 
block 129 in Fig. 10, a current machine control table 180 may be stored in database 
40 (see again Fig. 1) where controller 38 keeps track of WIDs that are currently 
controlling particular facility machines. To this end, the current machine table 180 
includes three columns including a machine number column 182, a currently 
controlling WID # column 184 and a queued WID column 186. In machine number 
column 182, as the label implies, each machine currently controlled by one of the 
WIDs is listed. In column 184 a single WID identifier (i.e., a WID #) is provided for 
each machine listed in column 182 to indicate which WID is currently controlling a 
particular machine. Column 186 includes a list of other WIDs that are currently in a 
control zone and are authorized to control an associated machine and that are not 
provided with control information because of the one WID control rule enforced 
within the facility 10. The WID identifiers in column 186 may be queued in a first-in- 
first-out fashion. In this regard, it is contemplated that controller 38 may monitor 
situations where two or more WIDs authorized to control a particular machine are 
within an associated control zone so that when the WID that is currently controlling 
the machine leaves the zone, the controller 38 can automatically provide control 
information to the next WID in the queued column 186. For instance, where WID#6 
is removed from the control zone corresponding to machine #M4, if WID#2 remains 
in the machine #M4 control zone, controller 38 moves WID#2 into column 184 
replacing WID#6, modifies the queue in column 186 and transmits control 
information to WID#2 that is consistent with the authorization/preferences 
specification 39 in Fig. 3. 

[0149] It has been contemplated that, at least with respect to some machines, 
operating characteristics may be changing rapidly and therefore, in at least one 
embodiment of the invention, it may be desirable to provide real time information to 
WIDs that are authorized to receive such information and that are in appropriate 
machine zones. To this end, referring to Figs. 4 and 12, one exemplary method for 
displaying the information sub-set at process block 106 is illustrated in Fig. 12. To 
this end, at block 170, controller 38 transmits updated machine information for an 
associated machine to a specific WID and at block 172 the WID 30 receiving the 
information displays the updated information. This real time updating process 
continues while the WID 30 remains in the monitor zone corresponding to the 
particular machine. 
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[0150] Referring now to Fig. 13, a second exemplary facility area zone map 
210 is illustrated which, in addition to control zones (e.g., the double cross-hatched 
zones) and machine access zones (e.g., the single right to left cross-hatched zones), 
includes an area zone 190, and three sub-area zones 192, 194 and 196, 
respectively. Area zone 190 is double cross-hatched with vertical and horizontal 
cross-hatches while each of the three sub-area zones is horizontally cross-hatched. 
[0151] It is contemplated that, in addition to having zones associated with 
each machine, zones may be associated with facility areas and sub-areas where 
information more general than machine associated information is provided in the 
area and sub-area zones. For example, referring to Fig. 13, assume that machines 
M1 through M10 are arranged along three separate machine lines L1, L2 and L3 
where the lines L1, L2 and L3 include machines M1-M3, M4-M6 and M7-M10, 
respectively. In this case, according to at least some embodiments of the invention, 
immediately upon entering an area, a WID user may enter an area zone 190 wherein 
the WID is provided with an area map that provides very terse information regarding 
area machine lines. An exemplary terse machine line map 220 is illustrated in Fig. 
14 and generally includes an area outline and icons 222, 224 and 226 that indicate 
the general locations of machine lines L1, 12 and L3, respectively, within the area 
14. 

[01 52] Referring still to Fig. 1 3, while the WID operator (e.g., the WID 30) 
remains in area zone 190, the terse area map 210 remains on the WID screen. If 
that WID is moved from the area zone 190 into one of the sub-area zones (e.g., 192, 
194, 196) associated with one of the machine lines L1 through L3, the information 
provided to WID 30 is automatically changed to display machine line specific 
information such as a machine line map. An exemplary machine line map screen 
shot 230 associated with machine line L2 (e.g., machines M4-M6 in Fig. 13 is 
illustrated in Fig. 15) while a similar exemplary machine line map screen shot 240 
associated with machine line L3 (e.g., machines M7-M10 in Fig. 13) is illustrated in 
Fig. 16. 

[0153] In Fig. 1 5 the three machines and their relative juxtapositions are 
illustrated and identified by numeral 232, 234 and 236. The Fig. 15 depiction is 
relatively simple. In contrast, the Fig. 16 depiction of machines M7-M10 that 
comprise the third machine line is relatively complex and includes zone indications 
such as area zone 190, sub-area zone 196 and various control zones corresponding 
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to each of machines M7 through M10. In addition, screen shot 240 also identifies 
WID location via a WID icon 250 so that WID position relative to zones is known. 
Moreover, screen shot 240 also illustrates proximate access points via access point 
icons 252 which can be used by the WID operator to further orient the WID operator 
within the area of the facility. When the WID is moved from within a sub-area (e.g., 
1 96) into one of the access or control zones, the WID would operate as described 
above to provide access and/or control information for the associated machine 
where appropriate. 

[0154] Thus, the area and sub-area concepts described above help a WID 
user orient himself within a facility to locate specific machine lines and associated 
machines. 

[0155] From the foregoing, it will be observed that numerous modifications 
and variations can be effected without departing from the true spirit and scope of the 
novel concept of the present invention. It will be appreciated that the present 
disclosure is intended as an exemplification of the invention, and is not intended to 
limit the invention to the specific embodiment illustrated. The disclosure is intended 
to cover by the appended claims all such modifications as fall within the scope of the 
claims. For example, the invention covers other embodiments where an area zone 
(see 190 in Fig. 13) may include all areas that are outside sub-area zones (e.g., 192, 
194 and 196 in Fig. 13) that are within the facility. In addition, any relatively accurate 
locating system for determining WID location and zone presence may be employed 
in certain embodiments. Moreover, not all described aspects are required in all 
embodiments. 

[01 56] To apprise the public of the scope of this invention, the following claims 
are made: 
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CLAIMS 

What is claimed is: 

1 . A method for providing information corresponding to one of several 
machines to a wireless interface device (WID) where the machines are located within 
a facility and at least a sub-set of the machines are located within a facility space, 
the method comprising the steps of: 

5 identifying zones within the facility including a separate machine zone 

adjacent each of the machines within the space; 

identifying the location of the WID within the facility; 
determining if the WID location is within a machine zone; 
where the WID is located within a machine zone associated with a specific 
10 machine, identifying machine information related to the specific machine; 

transmitting at least a sub-set of the machine information to the WID; and 
presenting the received information via the WID. 

2. The method of claim 1 for use with a wireless network including a 
plurality of access points positioned throughout the facility and wherein the step of 
identifying the WID location includes determining the approximate distances between 
a sub-set of the access points and the WID. 

3. The method of claim 2 wherein the step of determining the approximate 
distances includes transmitting signals between the WID and the access points, 
receiving the transmitted signals and comparing relative strengths of the received 
signals. 

4. The method of claim 3 wherein the step of transmitting includes 
transmitting from at least three access points to the WID. 
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5. The method of claim 3 wherein the wireless network includes a plurality 
of channels for simultaneous communication and the step of transmitting includes 
transmitting signals from each access point along at least a sub-set of the plurality of 
channels and wherein the step of comparing includes applying a statistical model 
corresponding to the facility to the received signals to determine WID location. 

6. The method of claim 1 further including the step of storing a WID 
identifier in the WID, the step of identifying machine information including identifying 
the WID identifier and selecting a sub-set of the machine information corresponding 
to the identified WID identifier. 

7. The method of claim 6 wherein each WID identifier is associated with a 
specification related to the information that can be transmitted to the WID associated 
with the identifier and, wherein, the step of selecting the sub-set of information 
includes selecting a sub-set that is consistent with the specification. 

8. The method of claim 7 wherein at least a sub-set of the specifications 
indicate that no information is associated with the WID identifier and wherein the 
step of transmitting includes transmitting an indication that no information is 
associated with the WID. 

9. The method of claim 7 wherein each specification includes at least one 
authority indicator indicating the types of information accessible via an associated 
WID and wherein the step of selecting the sub-set of information includes selecting a 
sub-set that is consistent with the information authority indicator. 

1 0. The method of claim 7 wherein each specification includes at least one 
information presentation specification indicating information presentation preferences 
and wherein the method further includes the step of formatting the sub-set of 
information according to the information presentation specification, the step of 
transmitting includes transmitting the formatted information and the step of 
presenting includes presenting the information in a format consistent with the 
presentation specification. 
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1 1 . The method of claim 6 wherein the step of transmitting at least a sub- 
set of the machine information to the WID includes transmitting the WID identifier 
along with the information sub-set thereby specifying the WID to receive the 
information sub-set. 

12. The method of claim 6 wherein the step of identifying the WID identifier 
includes the step of transmitting the WID identifier from the WID via an access point 
to a machine controller. 

13. The method of claim 1 wherein the received information includes a 
control interface specification for the specific machine and wherein the step of 
presenting includes configuring the WID to receive user control commands for the 
specific machine. 

14. The method of claim 13 further including the step of, after the WID is 
located within a zone corresponding to a specific machine, monitoring WID location 
and, if the WID is removed from the zone, altering the information provided via the 
WID. 

1 5. The method of claim 14 wherein the step of altering the information 
includes transmitting access information to the WID where the access information 
includes operating characteristics for the specific machine and presenting at least a 
sub-set of the access information via the WID. 

1 6. The method of claim 1 5 wherein the step of presenting the access 
information includes presenting the access information until the WID is again located 
within a machine zone. 

1 7. The method of claim 1 3 further including the step of receiving control 
commands for the specific machine via the WID and altering operation of the specific 
machine as a function of the received control commands. 
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1 8. The method of claim 1 7 wherein the step of altering operation includes 
transmitting the control commands from the WID via an access point to a machine 
controller and using the received control commands to alter machine operation via 
the controller. 

1 9. The method of claim 1 wherein the WID is a first WID and the method 
is to be used with a plurality of WIDs and wherein, prior to transmitting to the first 
WID, the method includes the step of determining if a second WID is currently 
p resen tjng a sub-set of the specific machine information within the machine zone 
and, if a second WID is currently presenting machine information, limiting the 
information transmitted to the first WID. 

20. The method of claim 1 9 wherein the step of limiting includes 
transmitting a sub-set of the information that is being presented via the second WID. 

21 . The method of claim 20 wherein the step of transmitting a sub-set of 
information includes transmitting an indication that a second WID is presenting 
machine information related to the specific machine. 

22. The method of claim 1 9 wherein the machine information includes a 
control interface specification for the specific machine useable to configure a WID to 
receive control commands and wherein the step of limiting includes transmitting the 
control interface specification to only one of the first and second WIDs. 

23. The method of claim 1 further including the step of, after the WID is 
located within a zone corresponding to a specific machine, monitoring WID location 
and, if the WID is removed from the zone, altering the information provided via the 
WID. 

24. The method of claim 23 wherein the step of altering includes halting 
provision of the information. 

25. The method of claim 23 wherein the step of altering includes causing 
the WID to erase the information from its memory. 
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26. The method of claim 23 wherein the step of altering includes 
transmitting other information to the WID for presentation via the WID. 



27. The method of claim 23 wherein the step of altering includes indicating 
that the WID has been removed from the zone. 

28. The method of claim 1 wherein, for at least a sub-set of the machines 
within the space, the step of identifying machine zones includes identifying first and 
second machine zones where the first machine zone is smaller than the second 
machine zone and where first and second different sub-sets of machine information 

5 correspond to the first and second machine zones, respectively, the method further 
including the step of, where the WID is within one of the first and second zones 
corresponding to a specific machine, identifying which of the first and second zones 
the WID is in and, wherein the step of identifying machine information related to the 
specific machine includes the step of identifying the information sub-set 
1 0 corresponding to the identified zone. 

29. The method of claim 28 wherein the second information sub-set 
includes access information and the first information sub-set includes control 
information for the specific machine and wherein the step of presenting includes 
configuring the WID as a function of the control information to receive control 

5 commands for the specific machine when the first information sub-set is transmitted. 

30. The method of claim 1 wherein, for at least a sub-set of the machines 
within the space, the step of identifying machine zones includes identifying first and 
second machine zones where the first machine zone is smaller than the second 
machine zone and where the step of determining if the WID location is within a 

5 machine zone includes determining if the WID is located within the first machine 
zone, the method further including the step of, after the transmitting step, monitoring 
the WID location and continuing to provide the machine information until the WID is 
located outside the second machine zone and, when the WID is located outside the 
second machine zone, altering the provided information. 
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31 . The method of claim 30 wherein the step of altering includes halting 
provision of the information via the WID. 

32. The method of claim 1 wherein the machine information includes 
machine operating characteristics that are periodically updated and wherein the step 
of transmitting includes continually transmitting the updated characteristics to the 
WID. 

33. The method of claim 32 further including the step of monitoring WID 
location and, when the WID is located outside the zone corresponding to the specific 
machine, stopping transmitting of the updated characteristics. 

34. The method of claim 32 further including the step of monitoring WID 
location and, when the WID is moved to a location within another zone 
corresponding to a machine other than the specific machine, stopping transmitting of 
the updated characteristics corresponding to the specific machine. 

35. The method of claim 32 further including the step of monitoring WID 
location and, when the WID is moved to a location within another zone 
corresponding to a machine other than the specific machine, providing an option to 
either continue to receive the updated characteristics corresponding to the specific 

5 machine or receive information corresponding to the other machine. 

36. The method of claim 1 further including the step of, after the step of 
presenting, monitoring WID location and, when the WID is located outside the zone 
corresponding to the specific machine, halting presentation of the information sub- 
set. 

37. The method of claim 1 further including the step of, after the step of 
presenting, monitoring WID location and presenting the machine information until the 
WID is located within another machine zone. 
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38. The method of claim 1 further including the step of, after the step of 
presenting, monitoring the WID for an indication from the WID user that the machine 
information should not be presented and, when an indication that the machine 
information should not be presented, halting presentation of the machine information. 

39. The method of claim 1 wherein the step of identifying machine zones 
includes identifying non-overlapping machine zones. 

40. The method of claim 1 wherein the step of identifying machine zones 
includes identifying machine zones where buffer zones are located between adjacent 
machine zones. 

41 . The method of claim 1 wherein the step of identifying zones further 
includes identifying facility sub-area zones that correspond to machine sub-sets 
where each machine sub-set includes a set of proximate machines and wherein the 
method further includes the step of, after determining the location of the WID, 

5 determining if the WID is within one of the sub-area zones and, when the WID is 
located within a sub-area zone associated with a specific machine sub-set, 
identifying information corresponding to the specific machine sub-set, transmitting at 
least a sub-set of the machine sub-set information to the WID and presenting the 
received information via the WID. 

42. The method of claim 41 wherein the WID includes a display, the 
machine sub-set information includes a map of the machine sub-set and the step of 
presenting includes displaying the machine sub-set map via the WID. 
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43. The method of claim 1 wherein the machines within the space are 
dividable into machine sub-sets where each machine sub-set includes a set of 
proximate machines and wherein the step of identifying zones further includes 
identifying area zones that correspond to a plurality of proximate machine sub-sets 

5 and wherein the method further includes the step of, after determining the location of 
the WID, determining if the WID is within one of the area zones and, when the WID 
is located within an area zone associated with a specific plurality of machine sub- 
sets, identifying information corresponding to the specific plurality of machine sub- 
sets, transmitting the plurality of machine sub-sets information to the WID and 

10 presenting the received information via the WID. 

44. The method of claim 43 wherein the WID includes a display, the 
plurality of machine sub-sets information includes a map of the plurality of machine 
sub-sets and the step of presenting includes displaying the plurality of machine sub- 
sets map via the WID. 

45. A system for providing information corresponding to one of several 
machines to a facility employee where the machines are located within a facility, at 
least a sub-set of the machines are located within a single facility space and where a 
separate machine zone is adjacent each of the machines within the space, the 

5 system comprising: 

a wireless information device (WID) including a transceiver and a WID 
processor; 

a plurality of access points, each access point including a transceiver; 
a database including machine information corresponding to each of the 
10 machines; 

a controller linked to the access points and the database and including a 
controller processor; and 

wherein, at least one of the processors is programmed to cooperate with the 
access points to identify WID location within the facility and determine if a WID is 
15 within a machine zone corresponding to a specific machine and, when a WID is 
within a machine zone, the controller processor identifies machine information 
corresponding to the specific machine and causes the access points to transmit at 
least a sub-set of the machine information to the WID for presentation via the WID. 
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46. The system of claim 45 wherein a WID identifier is stored in the WID, 
the WID transmits the WID identifier to the access points for delivery to the controller 
and the controller selects the information sub-set as a function of the WID identifier. 

47. The system of claim 45 wherein the transmitted information includes a 
control interface specification for the specific machine and wherein the WID uses the 
received information to configure control input components for receiving control 
commands for the specific machine. 

48. The system of claim 45 wherein at least one processor, after the 
machine information is presented, continues to monitor WID location and, if the WID 
is removed from the zone, the WID processor alters the information presented via 
the WID. 

49. The system of claim 45 further including at least one updating device 
that periodically updates the machine information and, wherein, the controller 
processor causes the access points to transmit the periodically updated information 
to the WID for presentation. 

50. The system of claim 45 wherein, after the machine information is 
presented, the at least one processor monitors WID location and, when the WID is 
located outside the zone corresponding to the specific machine, the WID processor 
limits presentation of the machine information. 
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51 . A method for providing information corresponding to one of several 
machines to a wireless interface device (WID) where the machines are located within 
a facility and at least a sub-set of the machines are located within a facility space, 
the method comprising the steps of: 

storing a WID identifier in a WiD; 

identifying zones within the facility including a separate machine zone 
adjacent each of the machines within the space; 

identifying the location of the WID within the facility; 

determining if the WID location is within a machine zone; 

where the WID is located within a machine zone associated with a specific 
machine, identifying the WID identifier; 

identifying machine information related to the specific machine; 

transmitting at least a sub-set of the machine information along with the WID 
identifier to the WID; and 

presenting the received information via the WID. 

52. The method of claim 51 wherein the step of identifying machine 
information includes selecting a sub-set of the machine information corresponding to 
the specific identified WID identifier. 

53. The method of claim 52 wherein each WID identifier is associated with 
a specification related to the information that can be transmitted to the WID 
associated with the identifier and, wherein, the step of selecting the sub-set of 
information includes selecting a sub-set that is consistent with the specification. 

54. The method of claim 53 wherein each specification includes at least 
one authority indicator indicating the types of information accessible via an 
associated WID and wherein the step of selecting the sub-set of information includes 
selecting a sub-set that is consistent with the information authority indicator. 

55. The method of claim 51 wherein the step of identifying the WID 
identifier includes the step of transmitting the WID identifier from the WID via an 
access point to a machine controller. 
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56. A method for providing information corresponding to one of several 
machines to a wireless interface device (WID) where the machines are located within 
a facility and at least a sub-set of the machines are located within a facility space, 
the method comprising the steps of: 

5 identifying zones within the facility including a separate machine zone 

adjacent each of the machines within the space; 

identifying the location of the WID within the facility; 
determining if the WID location is within a machine zone; 
where the WID is located within a machine zone associated with a specific 
10 machine, identifying machine information related to the specific machine; 

transmitting at least a sub-set of the machine information to the WID; 
presenting the received information via the WID; 

monitoring WID location and, when the WID is located outside the machine 
zone, altering the information presented via the WID. 

57. The method of claim 56 wherein the received information includes a 
control interface specification for the specific machine and wherein the step of 
presenting includes configuring the WID to receive control commands for the specific 
machine. 

5 58. The method of claim 57 wherein the step of altering the information 

includes transmitting access information to the WiD where the access information 
includes operating characteristics for the specific machine and presenting at least a 
sub-set of the access information via the WID. 

59. The method of claim 58 wherein the step of presenting the access 

10 information includes presenting the access information until the WID is again located 
within a machine zone. 

60. The method of claim 56 wherein the step of altering includes halting 
provision of the information. 
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61 . The method of claim 56 wherein, for at least a sub-set of the machines 
within the space, the step of identifying machine zones includes identifying first and 
second machine zones where the first machine zone is smaller than the second 
machine zone and where first and second different sub-sets of machine information 

5 correspond to the first and second machine zones, respectively, the method further 
including the step of, where the WID is within one of the first and second zones 
corresponding to a specific machine, identifying which of the first and second zones 
the WID is in and, wherein the step of identifying machine information related to the 
specific machine includes the step of identifying the information sub-set 

10 corresponding to the identified zone. 

62. The method of claim 61 wherein the second information sub-set 
includes access information and the first information sub-set includes control 
information for the specific machine and wherein the step of presenting includes 
configuring the WID as a function of the control information to receive control 

5 commands for the specific machine when the first information sub-set is transmitted. 
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63. A method for providing information corresponding to one of several 
machines to a wireless interface device (WID) where the machines are located within 
a facility and at least a sub-set of the machines are located within a facility space, 
the method comprising the steps of: 

5 for at least a sub-set of the machines within the space, identifying first and 
second machine zones within the facility and adjacent each of the machines in the 
sub-set where at least a sub-set of the first machine zones are smaller than second 
machine zones associated with the same machines; 

identifying different sub-sets of machine information correspond to each of the 
10 machine zones including first and second different information sub-sets for each of 
the first and second zones associated with each of the machines, respectively; 
identifying the location of the WID within the facility; 
determining if the WID location is within a machine zone; 
where the WID is located within a machine zone associated with a specific 
15 machine, identifying a sub-set of machine information related to the specific machine 
and the specific zone; 

transmitting the machine information sub-set to the WID; and 
presenting at least a sub-set of the received information via the WID. 

64. The method of claim 63 wherein each first information sub-set includes 
a control specification for configuring a WID to receive control commands for an 
associated machine and each second information sub-set includes an access 
specification for configuring a WID to present monitoring information for an 
associated machine. 

65. The method of claim 63 further including the step of, after presenting 
the received information, monitoring WID location and, when the WID is located 
outside the machine zone associated with the presented information, altering the 
presented information. 

66. The method of claim 65 wherein the step of altering includes halting 
provision of the information. 
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67. A method for providing information corresponding to one of several 
machines to a wireless interface device (WID) where the machines are located within 
a facility and at least a sub-set of the machines are located within a facility space, 
the method comprising the steps of: 

5 for at least a sub-set of the machines within the space, identifying first and 
second machine zones within the facility and adjacent each of the machines in the 
sub-set where at least a sub-set of the first machine zones are smaller than second 
machine zones associated with the same machines; 

identifying the location of the WID within the facility; 
1 o determining if the WID location is within a first machine zone; 

where the WID is located within a first machine zone associated with a 
specific machine, identifying machine information related to the specific machine; 
transmitting at least a sub-set of the machine information to the WID; 
presenting the received information via the WID; 
1 5 monitoring the WID location; and 

when the WID is located outside the second machine zone, altering the 
provided information. 

68. The method of claim 67 further including the step of storing a WID 
identifier in the WID, the step of identifying machine information including identifying 
the WID identifier and selecting a sub-set of the machine information corresponding 
to the identified WID identifier. 

69. The method of claim 68 wherein each WID identifier is associated with 
a specification related to the information that can be transmitted to the WID 
associated with the identifier and, wherein, the step of selecting the sub-set of 
information includes selecting a sub-set that is consistent with the specification. 

70. The method of claim 69 wherein each specification includes at least 
one authority indicator indicating the types of information accessible via an 
associated WID and wherein the step of selecting the sub-set of information includes 
selecting a sub-set that is consistent with the information authority indicator. 
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71 . A system for providing information corresponding to one of several 
machines to a facility employee where the machines are located within a facility, at 
least a sub-set of the machines are located within a single facility space and where a 
separate machine zone is adjacent each of the machines within the space, the 
5 system comprising: 

a wireless information device (WID) including a transceiver and a WID 
processor; 

a plurality of access points, each access point including a transceiver; 
a database including machine information corresponding to each of the 
10 machines; 

a controller linked to the access points and the database and including a 
controller processor; 

wherein, at least one of the processors is programmed to cooperate with the 
access points to identify WID location within the facility and determine if a WID is 
15 within a machine zone corresponding to a specific machine and, when a WID is 
within a machine zone, the controller processor identifies machine information 
corresponding to the specific machine and causes the access points to transmit at 
least a sub-set of the machine information to the WID for presentation via the WID; 
and 

20 wherein, at least one of the processors is programmed to monitor WID 

location after the information is presented via the WID and, when the WID is located 
outside the machine zone, alters the information presented via the WID. 

72. The system of claim 71 wherein the received information includes a 
control interface specification for the specific machine and wherein the WID presents 
the information by configuring the WID to receive control commands for the specific 
machine. 

73. The system of claim 72 wherein the controller processor alters the 
information by transmitting access information to the WID where the access 
information includes operating characteristics for the specific machine and the WID 
presents at least a sub-set of the access information via the WID. 
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74. The system of claim 73 wherein the WID presents the access 
information until the WID is again located within a machine zone. 



75. A system for providing information corresponding to one of several 
machines to a facility employee where the machines are located within a facility, at 
least a sub-set of the machines are located within a single facility space and where, 
for at least a sub-set of the facility machines, separate first and second machine 
5 zones are adjacent each of the machines within the space where at least a sub-set 
of the first machine zones are smaller than second machine zones associated with 
the same machines, the system comprising: 

a wireless information device (WID) including a transceiver and a WID 
processor; 

0 a plurality of access points, each access point including a transceiver; 

a database including different sub-sets of machine information associated 
with each of the machine zones including first and second different information sub- 
sets for each of the first and second zones associated with each of the machines, 
respectively; 

5 a controller linked to the access points and the database and including a 
controller processor; and 

wherein, at least one of the processors is programmed to cooperate with the 
access points to identify WID location within the facility and determine if a WID is 
within a machine zone corresponding to a specific machine and, when a WID is 

:o within a machine zone, the controller processor identifies machine information 
corresponding to the specific machine and machine zone causes the access points 
to transmit at least a sub-set of the machine information to the WID for presentation 
via the WID. 
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76. The system of claim 75 wherein each first information sub-set includes 
a control specification for configuring a WID to receive control commands for an 
associated machine and each second information sub-set includes an access 
specification for configuring a WID to present monitoring information for an 

5 associated machine and, wherein, when a WID is located within a first zone, the WID 
uses the received information to configure the WID to receive control commands and 
when the WID is located within a second zone, the WID uses the received 
information to present monitoring information. 

77. A system for providing information corresponding to one of several 
machines to a facility employee where the machines are located within a facility, at 
least a sub-set of the machines are located within a single facility space and where, 
for at least a sub-set of the facility machines, separate first and second machine 

5 zones are adjacent each of the machines within the space where at least a sub-set 
of the first machine zones are smaller than second machine zones associated with 
the same machines, the system comprising: 

a wireless information device (WID) including a transceiver and a WID 
processor; 

10 a plurality of access points, each access point including a transceiver; 

a database including different sub-sets of machine information associated 
with each of the machines; 

a controller linked to the access points and the database and including a 
controller processor; and 

15 wherein, at least one of the processors is programmed to cooperate with the 
access points to identify WID location within the facility and determine if a WID is 
within a first machine zone corresponding to a specific machine and, when a WID is 
within a first machine zone, the controller processor identifies machine information 
corresponding to the specific machine and causes the access points to transmit at 

20 least a sub-set of the machine information to the WID for presentation via the WID; 
and 

wherein, at least one of the processors monitors WID location after the WID 
presents the received information and, when the WID is located outside the second 
machine zone, alters the provided information. 
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78. The system of claim 77 wherein each WID also stores a WID identifier 
and wherein the processor identifies the machine information by identifying the WID 
identifier and selecting a sub-set of the machine information corresponding to the 
identified WID identifier. 

79. The system of claim 78 wherein each WID identifier is associated with 
a specification related to the information that can be transmitted to the WID 
associated with the identifier and, wherein, the processor selects the sub-set of 
information by selecting a sub-set that is consistent with the specification. 
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